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Tato prezentacia je jedna zo styroch ku kategorii FLL Robot Design
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Poziadavky, ktoré kladie FLL robot game a ich implementacia v hardveri

Oporné koliesko neodpadava

Pohyblivost Robustna
Prevazanie nakladu nerobi tazkosti ko n §t ru kC i a

. Robota je mozné uchopit za EV3
Stabilita

Hladky povrch vpredu aj na bokoch

Zadna strana sa lahko zarovna k stene

Presnost

Osky su podopreté

Obmedzit stres

Predist rizikam

Displej je dobre viditelny pri obsluhe z e
= P EV3 a kabliky
Jednoduché Kabliky su poschovavané ,vnutri*

prevadea Nabijaci konektor je fahko dostupny

- S Modularne
ychla a spolahliva vymena dopinkov
RozSiritelnost dOpl n ky

ZlepSeny proces vyvoja

© 2017 NanoGiants Academy e.V.



Na splnenie vsetkych poziadaviek staci jedna zakladna skolska stavebnica

Obrazky v tejto prezentacii zobrazuju robota,
ktory implementuje vSetky uvedené principy,
hoci je poskladany z jedinej stavebnice LEGO

MINDSTORMS EV3 (45544).

Po jeho poskladaniviak uz nezostava vela dielikov
na pripojitelné doplnky a nastroje. ©

Rozhodli sme sa nezverejnit navod na stavbu.

Tato prezentacia by mala inSpirovat a poskytnut
namety a nie dokonalé rieSenia.

Ak je k dispozicii viacero dielikov, vselico je
moZné urobit eSte lepSie. Zopar dalSich
napadov pridame na konci prezentacie.
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Ziadne Gasti nie st rozhegané ani volné. EV3 sa da uchopit

Doplnkové prepajacie diely Odpadnutie oporného Robot sa da uchopit za
napomoZzu, aby vSetky spoje kolieska/gulicky nehrozi, ak je B jednotku EV3 iba vtedy, ked'je
boli pravouhlé a zamedzuju dokladne zabudované, nestaci § s modelom pevne spojena.
uvoliovaniu inych dielov. ho pripojit iba z jednej strany.
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Predist rizikam. LepsSia navigacia. Presné pohyby.

Hladky povrch vpredu a na Zarovnavanie sa na stenach Ak sa pohonné osky opieraju aj
bokoch s ochranou kolies stola si vyZaduje pevny a na vonkajSej strane kolies,
zabranuje zasekavaniu hladky povrch na zadne;j nemodzu sa ohnut. Vzdialenost
modelov do robota pri strane. Kabliky pritom nesmu medzi kolesami je tak zaroven
manipulacii s nimi. zavadzat. spolahlivo zafixovana.
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Kompaktné rozmery a senzory na najvhodnejsom mieste

Uspornym robotom staéi na
otacanie aj mensi priestor a
v tuzkych priechodoch maju
menej tazkosti.

Rozmery robota na obréazku (bez pripojeného néstroja):

Sirka: 19

Motory, kolesa a obal s vonkajSou oporou kolies
Dizka: 22

farebny senzor umiestneny pred kolesami, motor pre
nastroje, oporna gulicka, a dostatok miesta pre kabliky
vzadu.

Vyska: 16,5
Kolesa, motory, miesto pre kable a jednotka EV3 s
nabijate/nym baterkovym modulom.
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Na dobry vysledok treba mat
farebny senzor vycentrovany

Umiestnenie gyroskopu
medzi motormi namiesto

a pripevneny pred kolesami.

Vzdialenost k podloZke je
rozhodujuca.

FIFS. O B0 @S e ®e® @

Vzdialenost” 1-1,5 x vySka kocky

upevnenia niekde navrchu
zlepsSi situaciu s kablikmi.

Pozrite si priklad ,minimalneho podvozku EV3*:
http://nano-giants.net/ev3-minimal-core/
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Zabudujte jednotku EV3, aby tvorila nedelitelnu sucast robota

Zorientovanie displeja v Umiestnenie vSetkych Dostupnost nabijacieho
smere jazdy technikom zniZi § kablov “dnu” medzi motory a § konektora a viditelnost
stres pri Startovani robota zo § EV3 zabrani tomu, aby sa o LEDiek umoznuje nabijanie
zakladne. nejaky model zachytili a ich bez nutnosti rozoberania
konektory sa odpoijili. robota.

_— - =
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Modularne doplinky su skvelé pocas FLL robot game a ddlezité pre vyvoj

Modularne doplnky skracuju €as potrebny Doplinky mozno stavat a zlepSovat bez
na prestavbu pocas robot game na potreby Upravy robota.

sekundy.

Viaceri €lenovia timu moéZu pracovat na
Pouzitie modularnych doplnkov si rozli€nych doplnkovych moduloch siucasne.
vyZaduje, aby rozhranie ich pripajania bolo
poskladané najprv a potom sa nemenilo.
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Napady pre dalSie vylepsenia, ak su k dispozicii dalsie suciastky

Dva motory pre doplnky namiesto jedného

Jeden vpredu a jeden vzadu?
Alebo jeden vedla druhého?

Moduly vyuZivajuce po jednom motore?
Alebo moduly, ktoré sa pripajaju na oba motory?

Pridat viacero farebnych senzorov

V kazdom pripade zachovajte jeden na sledovanie Ciary
(vycentrovany a pred kolesami).

Doplfiujuce vpredu alebo vzadu na lahSie zachytavanie
krizovatiek.

Dva senzory vedla seba v dostatocnej vzdialenosti
umoznuju zarovnanie na kolmych ciarach.

Jeden gyroskop staci ©
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Navrhnite nové rozhrania pre dopinkové moduly a
otestujte ich

Pomocou suciastok, ktoré nie su v zakladnej Skolskej
stavebnici, sa daju vyrobit ovela lepSie rozhrania.

Porozpravajte sa so skisenymi timami alebo vyhladajte
napady na Googli.

Poskladajte a otestujte vela roznych dopinkovych
modulov

Fungujuci modul odlozte nabok a poskladajte iny, zaloZzeny
na odliShom pristupe. Az potom sa rozhodnite, ktory je
lepSi a pokracujte jeho vylepSovanim.

Do procesu sa tvorivo zapaja cely tim.

Zatienit farebné senzory

EV3 si vie pomerne dobre poradit s odfiltrovanim rusivych
zdrojov svetla. Napriek tomu méZe byt zakrytie senzorov
vyhodou. Test: Ak je po poloZeni robota na ihrisko svetlo
vyZarované zo senzora vidno, znamena to, Ze aj naopak,
rusivé svetlo dopada do senzora.
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