UcCno gradivo za izbirni predmet

Robotika v tehniki

Ime ekipe:

U¢€enci v ekipi:

, razred:

., razred:

. razred:




St. zbirke:

raCunalnika:

St. robota:



Najprej se bomo nau ili, kako preprost robot deluje. Kateri so osnovni sestavni deli robota ter

kako napiSemo program, ki robota poganja.

SESTAVIMO ROBOTA
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Na namizju raCunalnika najdete bliZznjico do LEGO programa lHessmusix NXT 2.0 programming.
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Na desni strani programa najdes robotskega uCitelja. = .
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V skupini izvedite nalogo 03. Drive forward ali pelji naprej. © 01 rioy soums ‘.H‘
MEHANSKI DEL: Najprej bo potrebno sestavit osnovo robota. e p— {_-'{-,
To storiS tako, da sledi§ navodilom v meniju Building Guide/Driving base '
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PROGRAMSKI DEL: Ko je osnova robota sestavljena si pomagajte z ;
By
navodili za programiranje »Programing guide« b =
- A AL
in napiSite program, ki bo robotu naroC€il naj zapelje naprej za 1 obrat kolesa. ™ S
“p
|

VAJA1l.a

Ugotovite kako bi sprogramirali robota, da se bi zapeljal naprej za to€no 40 cm.
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- VAJA 2. TIPALO DOTIKA

Tipalo dotika je pravzaprav stikalo, ki ga pritrdimo na robota in sluZzi za to, da
robotu sporoc€i, kdaj se je dotaknil predmeta.

NAVODILO:

V skupini izvedite nalogo 18. Detect touch. P =t
MEHANSKI DEL: Poleg osnove robota sestavite Se

sprednji modul za dotik.
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Programiming Guids

PROGRAMSKI DEL: Po navodilih izdelajte program in preizkusite robota.

VAJA 2. a

NapiSite program tako, da se bo robot, po tem ko se dotakne ovire, ustavil in zapeljal nazaj za en

obrat kolesa.




- VAJA 3: MERILNIK RAZDALIJE

Poznamo veC vrst merilnikov razdalje: UltrazvoCni, magnetni, laserski, induktivni, kapacitivni, radar, ...
Vsi oddajajo neko vrsto elekrtomagnetnega valovanja in ugotavljajo spremembo tega ko se vrne do
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Uporabljali bomo ultrazvoCni Cutilnik. Ta oddaja ultrazvoCno valovanje, ki se odbije od predmeta.
Cutilnik izmeri &as do vrnitve valovanja. Iz tega Gasa izraGuna oddaljenost do predmeta od katerega

vira.

se je valovanje odbilo.

V skupini izvedite nalogo 14. Detect distance. pr——= ]

MEHANSKI DEL: Poleg osnove robota sestavite Se ultrazvoCni modul.

PROGRAMSKI DEL: Po navodilih izdelajte program

in preizkusite robota.

'
Driving Base 7
"
o
Ballstand d
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VAJA 3. a

NapiSite program tako, da se bo robot, po tem ko zazna ustrezno razdaljo od predmeta, ustavil in se
na mestu zavrtel za 360 stopin;j.

POMOC: Pomagajte si z navodili za programiranje v nalogi 07. Point Turn.



~ VAJA 4: SVETLOBNI CUTILNIK

Temne barve svetlobo vpijajo in jo odbijejo manj kot svetle barve, ki je odbijejo ve&. Cutilnik
svetlobe torej od temne podlage zazna manj odbite svetlobe kot od svetle podlage.

Manj odbite svetlobe od temne podlage, ve€ od svetle.

Calibrated Values ;

o Cutilnik zaznava koli€ino svetlobe med vrednostima 0 in 100.

100
0 pomeni Cisto &rno, 100 pomeni zelo belo.
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NAVODILO: e

V skupini izvedite nalogo 16. Detect dark line. @ 16. Detect Dark Line

MEHANSKI DEL: Poleg osnove robota sestavite Se

modul svetlobnega Cutilnika.

PROGRAMSKI DEL: Po navodilih izdelajte program in preizkusite robota.

Building Guide

Programming Guide



VAJA 4. a

NapiSite program tako, da bo robot peljal naprej dokler Eutilnik

»vidi« €rno barvo in se ustavi, ko »vidi« belo barvo.

VAJA4.b

NapiSite program tako, da bo robot pripeljal do €rne Crte, se ustavil, zapeljal malo nazaj, se obrnil za
180° odpeljal do Crte na drugi strani, se zopet ustavil, obrnil in to ponavljal.

POMOC: Uporabite gradnik »LOOP« [ol—==:

*UsEe!

ZAPISKI:




VAJA 5: SLEDI CRTI

NAVODILO:
MEHANSKI DEL: Uporabite Cutilnik iz vaje 4.

PROGRAMSKI DEL: NapiSite program tako, da bo robot sledil &rni &rti.

POMOC: Pomagajte si z navodili v nalogi 17. Folow a line.

L8 || I 1

Bullding Guide

Proqyramming Guide

VAJAS. a

Zgornji program sledi Crti iz leve strani. Spremeni ga, da sledi €rti iz desne strani.

VAJAS. b

NapiSite program tako, da se bo robot premikal hitreje.

POMOC: Robotu se naj naenkrat premikata obe kolesi. Ko bo zavijal se bo premikalo eno kolo hitreje
kot drugo.

TEKMA, kdo bo naredil najhitrejSega.

ZAPISKI:




KONTROLNA TOCKA

Preverim ali znam. Ce ne, vprasam ucitelja ali se pozanimam pri sosedu.

e Znam sestaviti robota, ki se samodejno premika z dvema motorjema.

e Poznam razliko med robotom in raCunalniSko vodeno napravo.

e Vem kaj pomeni vhodna in kaj izhodna naprava.

e Na robotski »glavi« vem kje so vhodni in kje izhodni prikljucki.

e Poznam vrste vsaj 3 vrste senzorjev in poznam besedi analogno in digitalno.
e V programskem bloku znam vstaviti element in spreminjati nastavitve.

e Znam uporabiti in sprogramirati stikalo dotika;
o znam naSteti primere uporabe v praksi.

e Znam uporabiti in sprogramirati svetlobno tipalo;
o znam naSteti primere uporabe v praksi.

e Znam uporabiti in sprogramirati ultrazvoCno tipalo razdalje;
o znam naSteti primere uporabe v praksi.

e Znam sestaviti in sprogramirati robota, ki sledi €rti;

o znam izboljSati sledenje;

o znam razloziti delovanje.



OCENJEVANIE

Ime in priimek: Datum: Razred:
OCENJEVANJE TOCKE OPOMBE
IZDELAN ROBOT, ki se premakne 40cm. | (0% 1 W2 %354 x(5)

SENZOR DOTIKA 0.0.660.0.0
SENZOR RAZDALJE 0.9.9.60.0.0
SENZOR SVETLOBE 0.0.660.0.0
PRIMERI UPORABE V PRAKSI 0.0.6.60.0.0
Cas C0.00.0.0
SLEDILNIK CRTE 00.6060.00
TEORETICNO ZNANJE 0.0.660.0.0
SKUPAJ:

Stevilo doseZenih tock: /40 OCENA:

Ocenjevalna lestvica:

34...40 = odl (5) 28...33 =pdb (4) 22..27=db(3)  16...21=2d(2)

[nad 85% odl (5); od 70 do 84% pdb (4); od 55 do 69% db (3); od 40 do 54% zd (2); do 39% nzd (1)]
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- VAJA 6: UPORABA DODATNEGA MOTORIJA

Dodatni tretji motor se uporablja za izvajanje dejanj
na terenu.

) 20. Wit Red Ball
V naSem primeru boste uporabili dva Cutilnika.
Cutilnik razdalje bo spremljal kako dale¢ od ovire se nahaja robot.

Cutilnik za svetlobo bo prepoznal barvo Zoge.

Tretji motor bo uporabljen kot bat, ki udari Zogo ustrezne barve.

NAVODILO:

V skupini izvedite nalogo 20. HIT RED BALL.

MEHANSKI DEL: Poleg osnove robota, merilnika razdalje in

'._J [

svetlobnega modula, sestavite Se stojalo za Zogo Building Guide
ali si ga kar sposodi od soseda. Programming Guide
PROGRAMSKI DEL: Po navodilih izdelajte program

in preizkusite robota.

VAJA 6. a

Spremenite program tako, da se bo, ko bo Cutilnik svetlobe prepoznal barvo, ta izpisala na zaslonu
robota.

POMOC: Pomagajte si z navodili za programiranje v nalogi 02. Use display.

11



0S Franja Goloba Prevalje prof. Samo Lipovnik

Sestavljanje orodij

ZA NASLEDNJE VAJE LAHKO SESTAVITE POLUBNO OBLIKO ROBOTA

E-8

—~ VAJA 7: NALOGA NA POLIGONU - Izklop Stedilnika

Na poligonu se nahaja vklopljen Stedilnik, ki je v goreCi hiSi.

Sestavite orodje za robota in napiSi program, s katerim se robot premakne do Stedilnika in s pomocjo
tretjega motorja premakne roCico ter ga tako ugasne.

NASVET: Uporabite Cutilnik svetlobe, da se robot ustavi na ustreznem mestu glede na €rte na

podlagi.

ZaCetno stanje KonCno stanje

ZAPISKI:
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0S Franja Goloba Prevalje prof. Samo Lipovnik

. VAJA 8: NALOGA NA POLIGONU - Prinesi predmet

Na poligonu se nahaja predmet — gasilni aparat.
Sestavite orodje za robota in napiSi program tako, da se bo robot premaknil do predmeta ga pobral in

ga prinesel nazaj v izhodiSCe.

NASVET: Uporabite Cutilnik svetlobe, da se robot ustavi na ustreznem mestu glede na €rte na
podlagi.

NASVET 2: Predmet lahko pobere s pomo jo tretjega motorja ali pa z orodjem, ki ga samodejno
pobere.

|1"'."1| d iy i
(1

ZAPISKI:
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VAJA 9: NALOGA PO DOGOVORU Z UCITELIEM

UgCitelja prosite naj vam zastavi nalogo.

Na poligonu mora robot reSiti nalogo. Dotikate se ga lahko samo na
dogovorjenem mestu. Po opravljeni nalogi se mora sam vrniti nazaj na
izhodiScCe.

OPIS NALOGE:

OPISI ORODIJE:;

OPIS| PROGRAMSKE KORAKE:

ZAPISKI:

14



OCENJEVANIJE — Naloga na poligonu

Ime in priimek: Datum: Razred:
OCENJEVANJE TOCKE OPOMBE
IZDELAN ROBOT s senzorjem 0.0.660.0.0
ORAVLIJENI DVE NALOGI 000000
ZANESLIIVOST 000600
SENZOR NA ORODJU 0.0.93.6.0.0
UPORABA ZOBNIKOV NA ROBOTU 0.0.660.0.0
Cas 800600
PRIMERI UPORABE V PRAKSI 0.0.660.0.0
TEORETICNO ZNANJE 0.0.93.6.0.0

SKUPAJ:

Stevilo doseZenih to¢k: /40

Ocenjevalna lestvica:

34...40 = odl (5) 28...33 = pdb (4) 22..27=db(3)  16...21=zd(2)

[nad 85% odl (5); od 70 do 84% pdb (4); od 55 do 69% db (3); od 40 do 54% zd (2); do 39% nzd (1)]
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VAJA 10: NALOGA PO DOGOVORU Z UCITELIEM

Na spletni strani www.lipovnik.si izberite meni Robotika/NXT.

Med projekti za NXT LEGO robote si izberte robota in ga izdelaj po navodilih.

Projekti za LEGO NXT robote:

s hittps://nxtprograms.com/projects1.html

" hitps://nxtprograms.com/projects2.htm |

NASVET: Za zaCetek izberite preprostejSega.

NASVET 2: Izdelajte robotsko roko, babico ali miSelovko

VPRASANIE: Koliko motorjev potrebujesS, da se lahko robotska roka premakne v vse smeri
(levo-desno, naprej-nazaj, navzgor-navzdol)?

ZAKAJ?

ZAPISKI:
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http://www.lipovnik.si

PROJEKTNA NALOGA

Za navodilo prosite u€itelja.

V skupini poiSc€ite tezavo v povezavi s temo (obkroZiizbrano) :

vesolje, Zivali, promet, okoljevarstvo, hrana, Sport,

TEZAVO OPISITE

POISCITE MOZNO RESITEV, KI JE RESLJIVA Z VASIM ROBOTOM:

Sestavite robota ali napravo, ki predstavlja reSitev vaSe tezave in uporablja
vsaj dva motorja in dve razli€ni tipali.

Ostalim u€encem nato predstavite:

1. KakSno reSitev ste poiskali in zakaj ste si izbrali ravno ta problem.

2. Kako je zgrajen vas robot (motorji in tipala ter zakaj se uporabljajo).

3. OpiSite po kakSni logiki deluje program (katere gradnike ste uporabili).

4. Povejte kako bi lahko napravo izboljSali in kako bi lahko reSitev uresni€ili v
realnem svetu.

ZAPISKI:

17



KONTROLNA TOCKA
Preverim ali znam.

Ce ne, vpraSam ucCitelja ali se pozanimam pri sosedu kaj mi je storiti.

e Znam sestaviti robota, ki se zanesljivo (v veCini primerov) premika po dani
podlagi.

Robot pri premikanju v prostoru uporablja vsaj en senzor (npr. svetlobni).

Sestavim aktivno orodje (z motorjem), ki opravi dano nalogo.

Pri uporabi orodja na poligonu uporabim vsaj en senzor za pravilnejSe
delovanje orodja.

Pri sestavljanju robota znam uporabiti prenos gibanja za zmanjSanje ali

poveCanje hitrosti vrtenja motorja (npr. reduktor).

Pri zgornjih primerih znam povedati primer uporabe v realnem svetu.

Sestavim motivacijski model (robotsko roko, kitaro, babico, ipd.) in
o opiSem delovanje;
o0 znam naSteti sestavne dele in njihovo nalogo;

O program razumem in ga znam po potrebi spreminti.

ALl
e Sestavim motivacijski model glede na problem PROJEKTNE NALOGE
o opiSem delovanje ;
o0 znam naSteti sestavne dele in njihovo nalogo;

O program razumem in ga znam po potrebi spreminti.

18



OCENJEVANIJE - Lastni model ali projekt

Ime in priimek: , Datum: Razred:
OCENJEVANJE TOCKE OPOMBE
IZDELAN ROBOT 006860006
OPISEM DELOVANJE ROBOTA 0.0.9.60.00
RAZLOZIM DELOVANJE PROGRAMA 0.0.660.006
KOMPLEKSNOST ROBOTA IN PROGRAMA | (0% 1% 2x3 K4 x5)

UPORABA ORODIJ IN TIPAL 0,.0.660.006
Cas C006.00
PRIMERI UPORABE V PRAKSI 0.0.60.60.00
TEORETICNO ZNANJE 006060006
SKUPAJ:
Stevilo doseZenih tock: /40 OCENA:

Ocenjevalna lestvica:
34...40 = odI (5) 28...33 =pdb (4)

22..27=db(3)  16...21=zd(2)

[nad 85% odl (5); od 70 do 84% pdb (4); od 55 do 69% db (3); od 40 do 54% zd (2); do 39% nzd (1)]

19



0S Franja Goloba Prevalje prof. Samo Lipovnik

ZA LAZJE DELO - MEHANIKA

ZOBNIKI — sprememba smeri gibanja

Jermen

SPREMEMBA HITROSTI VRTENJA - REDUKTOR
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0S Franja Goloba Prevalje prof. Samo Lipovnik

ZA LAZJE DELO - PASIVNA ORODJA

Karabin Vile
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oS Franja Goloba Prevalje prof. Samo Lipovnik

Kljuka

Past

ZA LAZJE DELO — AKTIVNA ORODJA
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Kombajn

ViliCar
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