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Robot-Design Softver
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Tato prezentacia je jedna zo styroch ku kategorii FLL Robot Design

Dostupn g
COskor,

B soive A siaies:

http://nano-giants.net/robot-design
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http://nano-giants.net/robot-design

Poziadavky, ktoré kladie FLL robot game a ich implementacia v softvéri

Pohyblivost

Zalozné koépie suboru s projektom

Néazvy programov

Stabilita

Komentare

Presnost

Priamociary pohyb

OtocCenie na mieste alebo v obluku

Obmedzit stres

Sledovanie pomocou senzora

Predist rizikam

Casti programu st znovupouzitelné

Jednoducha
prevadzka

Kons&tanty su iba na jedinom mieste

Zvukové signély

RozSiritelnost

Pockat na stlacenie tlacidla
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Zobrazovat' stav na displeji

Poriadok

3 Typy pohybov




Vela sa da dosiahnut aj s jednoduchsimi principmi programovania

Myslienky v tejto prezentacii stavaju na vyuZiti blokov
bez datovych prepojeni, ak je to mozné, na niektorych
miestach budu potrebné. PouZitiu premennych sa
celkom vyhneme.

Tato prezentacia nevysvetluje ako
programovat LEGO MINDSTORM EV3.
Namiesto toho ukazuje ako sa crty softvéru Nie st nevyhnutng

uZito€nym spdsobom daju vyuZit v robot game pre timy, ktoré s
FLL vysoka FLL zacinaju.

: Nebudu preto v
. prezentacii pouzité. Vyuzivajuc
Umyselne ukazujeme iba €asti programov, premenné
ktoré budu uzito€né, iba ak ich Sikovhym

sposobom zaradite do vlastnych programov.

Presnost a
spolahlivost Vyuzivajic Vyuzivajlc
, , . v . , ., robota datové datové
Tato prezentacia by mala inspirovat a poskytnut prepojenia prepojenia

namety a nie dokonalé riesenia.

Ak sa chcete zamerat na programovanie Bez datovych || Bez datovych || Bez datovych
hibsie, niektoré veci mdzete dalej zlepSovat. prepojent prepolent preposEn
Pozrite si zopar dalSich napadov v zavere

. . >
prezentacie. jednoduché  Programatorské principy zlozité

nizka
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Zalohy a zmysluplné nazvy Setria Cas a neprijemnosti

Subor s projektom zalohujte casto. VSetky programy v projekte nazvite
vystiZnymi nazvami.

| = | Projekte EN [

Home Share View
Programs s A
« 3 v 4 « 350f.. » Projekte . g E Mena, ktoré jasne

vystihuju ucel,
Mame namiesto napr.
—~ -~ ~ ~ Moves.ev3p »Programz".

- -7 Nt A .
_ . . . Direction follower.ev3p -
170801 First 170808 Bee 170809 Bee 170812 Bee . _./

. Ending moves.ev3p

version.evd is using the and
working.ev line.ev3 honey.ev3 1 Get the bee.ev3p
\ 2 Honey delivery.ev3p

Po kazdej vaciej zmene 3 Milk on the ramp.ev3p
| | si vytvorte zalohu. wollowernev3p
170813 Animal Meno obsahuje datum

New Allies.ev3 a kratky popis zmien.
tool.evd

e ,

D000 00

Postupne ocislované
Be =J programy v poradi ako
sa Startuju v Robot-
Game.

0 items

Meno pracovnej verzie sa nemeni.
Preto na jednotke EV3 ostane
poriadok: iba jeden projekt.
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Komentare vyrazne zjednodudujli pracu

VSetci €lenovia timu (a dokonca aj rozhodcovia robot design) rozumeju programu.
Zmeny a rozSirenia sa implementuja ovela pohodinejSie.

lE‘ LEGO MINDSTORMS Education EV3 Teacher Edition
File Edit Tools Help

RD Software SK.ev3 X g

EI 3 1 Get the bee X ]EI

——
——
lazda na miesto véely = po éiernu giaru Znizit polohu Naspif na
nastroja zakladfiu

]
B+C with power 50 for
5120 degrees

B+C A B+C
I

I T
[ . Doviezt véeluna | . : . p Use motor A
> &&= | zakladhu (=] L by (=]

Pocet stupfov je privysoky
umyselne. Zabezpedi, Ze sa
robot vrati na zakladhu aj

Uzito&né Lo sh Zbytodné

nepredvidané.

komentare komentare
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Ak sa neobmedzite na moznosti zeleneho bloku, objavite nové pohyby

Pohyb priamo vpred Otacanie na mieste ~Sledovanie senzorom”

pomocou ,Move Steering” f§l * Rovnaka rychlost = Riadenie motorov reaguje

» Opacné smery (znamienka) i na hodnoty senzora
[v/lxl  Gyroskop

B+C \ .
. = sleduje smer

aoRg ® © O ¥ ¢
@ mi-sn]moal,{

Zakruta i Farebny sensor

L = sleduje Ciaru

* Jeden motor je vypnuty
e Rychlost je polovicna a

_Ultrazvuk
1 =sleduje stenu

bez déatovych spojov bez datovych spojov bez déatovych spojov vyuziva datové spoje
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,oledovanie pomocou senzora“ je velmi uzitocné a nenarocné

~vlavo-vpravo" = ~proporcionalny smer" = VyuZitie inych senzorov:
statické riadenie adaptivne riadenie

Sledovac ciary _ <P IR
« Odrazené svetlo @slgllimu=ll=

* Rozdiel oproti hodnote
presne na hrane (50%)

Sledovac steny

e Vzdialenost ku stene v cm

* Rozdiel oproti pozadovanej
vzdialenosti

KonStanty je potrebné
jemne doladit!!!
V%%c;rir;éz VTSt e Vo vsetkych pripadoch je

. . odchylky od ' i AFAaNi
prlsgwn:egé)ngg\fgggje g podla miery otacania

rovnakou intenzitou urcuje prudkost p_Ot':ebné p”SpCA)SObIt
zatatania. bez datovjch spojov zatacania. d| ryCth)St pOhybU

vyuZziva datové spoje
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,Cakanie na hodnotu senzora*“ dovoli viac ako “stupne motora” -

~Move steering” a ,,Move tank” pouzivaju VyuZitie inych senzorov si vyZzaduje tri
zabudované otackové senzory bloky: On + Wait + Off

Pohyb rovno, otacanie na mieste, zakruta... Program caka.
Motory pokracuju v

»On for Degrees”a ,On ,On* zapne motor a ,Off* vypne motory.
for Rotations necha ho beZat.
vyuzivaju zabudované -
otackové senzory Program pokracuje
v motoroch dalej!
bez datovych spojov bez datovych spojov
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Vlyberte si senzor podla potreby

Zastavit po
urcitej
vzdialenosti

Zastavit na
Ciare alebo v
oblasti
danej farby

Otacanie /
zakruta o
urcity uhol

Zarovnanie
s okrajovou
stenou, Ci
modelom

Zabudovany
otackovy senzor
Ultrazvuk
Farebny
Odrazené svetlo
Zabudovany
otackovy senzor

Gyroskop

Casovac
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Automaticky zniZuje rychlost pri dosiahnuti cielovej pozicie. Zabudovana korekcia
presiahnutia poZzadovanej hodnoty, ak by k nemu doslo.

Pomerne pomalé. Vacsinou sa nepouziva, iné senzory su dostatoc¢ne spolahlive.
Velmi spolahlivy. VacSinou dostatocne rychly.

Hodnota, ktoru senzor zachyti bude ovplyvnena rychlostou pohybu robota (nemusi
zachytit Ciaru, alebo nie vzdy na rovnakom mieste).

Automaticky zniZuje rychlost pri dosiahnuti cielovej pozicie. Zabudovana korekcia
presiahnutia poZzadovanej hodnoty, ak by k nemu doslo.

Zavisi od hardvéru: Zvykne sa otocit privela aj pri nizkej rychlosti. Odexperimentovanim
je mozné odchylku zmerat a vziat do Uvahy v programe.

Ak je dizka na prejdenie nezndma, “Zastavit po ur¢itej vzdialenosti” nemozno poufit,
robot by zastal priskoro, alebo by pohyb nemohol ukoncit a program by sa zasekol. ,,On
for seconds” - pohyb zadany pocet sekund pri nizkej rychlosti je bezpecné rieSenie.
V kaZdej inej situdcii je pouZitie Casu na ukoncenie pohybu nespolahlivé. PouZite iné senzory!




S dizkami a uhlami sa robi pohodinejSie ako so stupriami

Multiplikacné konStanty je
potrebné urcit na zaklade
konStrukcie robota

—

500 motorovych stupnov
- 30cm
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Vypocet mdzZeme urobit aj

mimo program napr. v
Exceli

Vzdialenost | Stupne

30 500
1 16,7
5

10

20

30

bez datovych spojov

Alebo zaradit vypocet

priamo do p

rogramu

vzdialenost * nasobitel

—> stupne

Bx: 2P =@

[

g OO O g
5n|—50 v

vyuziva datové spoje




Pomocou podprogramov zmensime dizku a zlozitost kodu

Jeden raz zadefinovat a vyuZit na Casto pouZivané sucinitele zaradime do
viacerych miestach, napr. ,,oto€ o 90° bloku, ostanu iba na jedinom mieste:

bez datovych spojov vyuziva datové spoje
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Debugovanie = Porozumiet Co sa deje, kde je chyba, bez pouzitia BIuetooth

Dole2|te kroky programu oznacte zvukmi. 0,15 stadl

NepouZivajte “Wait for
completion”.

bez datovych spojov

Nezabudnut
ostranit pred
sutazou ©

bez datovych spojov

Text prichadza cez
datovy spoj.

Pocka na tlacidlo.

vyuZziva datové spoje
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Namety na dalsie zlepsenia

Pre pokrocilych programatorov

.,Gyro Drift"”

Porozumiet fenoménu a ako sa da detekovat. Pridat
zvukovy signal alebo opravné prostriedky do
programu.

Vlastné menu namiesto samostatnych programov

Ab nebolo treba prl kazdom Starte hladat sp ravnx
%ram vSetky ramy sa daju spoijit do jedného a
sta ovat pomocou t acidla na rladlacej jednotke.

Kalibracia farebného senzora
Ak dobre porozumiete aké to ma dosledky.

Zarovnavanie na kolmych ¢iarach

Pomocou dvoch senzorov sa robot mdze zarovnavat
na kolmé ciary.

Sledovanie €iary pomocou PID

PresnejSie sledovanie Ciary bez kmitania, hladko
vyberd zakruty a robot je presne polohovany:.
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Pre profesionalov

Nakalibrujte viacero farebnych senzorov naraz

EV3 si pamata iba jednu kalibraciu. Pre
kalibrovanie viacerych senzorov je potrebné
hodnoty uchovavat samostatne.

Praca s textovymi subormi na jednotke EV3
Vlastna kalibracia, zaznam hodnét zo senzoroy, ...

Vyuzitie modrého bloku “Unregulated Motor”
namiesto zelenych pohybovych blokov

Uplna kontrola nad zrychlovanim, rychlostou a
zastavovanim.

Pohybovy blok

Vytvorit si vlastny blok s viacerymi parametrami s
vyberom rozli¢nych druhov pohybu a réznymi
sp6sobmi ukoncenia pohybov.




Kontakty a viac informacii

NanoGiants Academy M a i I :
d ot academy@nano-giants.net
J

Nach 7Jahren FCL
i '* Web:

http://nano-giants.net

e = ¥ - =
- =e W | Facebook:
Lehrerfortbildung Fulda obotics ag der °
a

Am vergangenen Montag und

http://www.facebook.com/NanoGiantsAcademy

YouTube:
http://www.youtube.com/sapnanogiants

Leitraffer-Video zum
Crashkurs bei SAP
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