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Driving Robot

Uloha 1 Analyza robota a programové fizeni

K dispozici je robot se dvéma riznymi pohonnymi systémy. Urcete pro oba vlastnosti robota,
predevsim zéavislost drahy na dobé pohybu a polomér otaceni. Na zaklad¢ zjisténych
vlastnosti vytvoite program, ktery umozni robotu projet ur¢enou drahu.

1. Pohonny systém robotu

a) Pohon koly
Kola jsou upevnéna do pohonné jednotky svymi osami podle obrazku:

b) Housenkovy pohon
Housenkovy pohon je upevnén na pohonnou jednotku zespodu a zajistén modrymi zdsuvnymi

koliky podle obrazku:

Snimace nejsou v této uloze vyuzivany, ovliviiuji vS§ak chovani systému, proto jsou
ponechany na svém miste.
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2 Analyza chovani robotu

V programovém prostiedi vytvoite pomoci Small Blocks — Power jednoduchy program, ktery
1. nastavi urCeny smér otaceni motord,
2. nastavi ureny stupeni napdjeni motort (uréi vedouci cviceni),
3. zapne oba motory (A, C),
4. pocké urceny cas,
5. zastavi oba motory,
viz nésledujici obrazek.
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Nastavte odesilani programu do portu 2 (Settings — Download to Slot2) a uloZte program do
fidici jednotky.

Pozndmky: Dejte pozor na spravné piipojeni vysilaci véze (IR Toner), zapnuti fidici jednotky
a jeji umisténi ve viditelnosti véze. Pokud se komunikace nedafi, zkuste odpojit vSechny
ptipojky motorii i snimact.

Po spravném uloZeni programu zvolte program 2 a urcete drahu, kterou robot urazi.

Obdobné urcete drahu pro n€kolik riznych ¢asti a zavislost vyneste do grafu. Podobné urcete
také drahu ota¢eni pii zapnuti pouze jednoho z motort.
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Nakonec urcete polomér otaceni robotu. Muzete k tomu vyuzit kreslici hlavu, viz nasledujici
obrazek, nebo sestavit vhodné;jsi zafizeni.

3. Programové fizeni
Na zaklad¢ zjisténych vlastnosti vytvoite program, ktery zajisti pohyb robotu podle
pozadované trajektorie (zada vedouci cviceni).

Pfi testovani vytvoieného programu vyznacte urcenou trajektorii na podlaze a vymezte ji
vhodnymi prekdzkami.
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