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29. Inf-5 RoboLab a Lego Mindstorms

Autor: Hana Kretinska
Datum: 25.06.2014

Rocnik: 1AV, 2AV, 3AV, 4AV, 5AV

Anotace DUMu: Vyuka robotiky a programovani pomoci stavebnice Lego a programu Lego
Mindstorms. Sestaveni robotkl z Lega a jejich programovani na pocitaci pro zaky

2. stupné& ZS a prvni a druhy roénik &tyfletého gymnazia. Podminky v cyklu v
programu Lego Mindstorms.

Materialy jsou urCeny pro bezplatné pouzivani pro potfeby vyuky a vzdélavani na vdech typech skol
a Skolskych zafizeni. Jakékoliv dalSi vyuZiti podléha autorskému zakonu.
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13. Podminky v cyklu v programu Lego Mindstorms.

Podminky

Pfi programovani pouzivame pro opakovani néjakych akci strukturu cyklus =
smycka = Loop. Dané struktury maji na konci moznost nastavit podminku ukonceni
cyklu. Zatim jsme pouzili nekoneény cyklus bez podminky ukonceni — Forever.

Podminky ukonceni mohou byt: Time, Count, Logic a Sensor.
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1 Podminky Loopu

KdyzZ vybereme ukonceni cyklu pomoci senzoru, tak si zvolime vlastnost senzoru,

kterd mtiZze v pribéhu programu nastat. Pokud nenastane, tak program bézi dal.
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2 Vlastnosti senzoru

IRacaive Meszage
WRatation Senzor
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Podminka v cyklu na konci — zmacknuti dotykového senzoru

V nasledujicim programu pojedou motory tak dlouho, dokud nezmackneme senzor

na portu 1. MiZeme zvolit i vymacknuti nebo tuknuti.
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3 Ukonceni dotykovym senzorem



Podminka v cyklu na konci - ¢asovac (hodiny)

V druhém programu pojedou motory 3 sekundy a cyklus skondi.
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4 Ukonceni hodinami

Podminka v cyklu na konci - pocitadlo a proménna

V dal8im programu pojedou motory tak dlouho, dokud pocitadlo nenapocita pocet
pruchodd, ktery je uveden v proménné. Do proménné uloZime éislo (write), a pak
nechdme precist (read) hodnotu a spojit ji s pocitadlem cyklu (spojnice od kfizku ke
countu).
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5 Ukonceni pocitadlem



Podminka v cyklu na konci - NXT button

V daldim programu pojedou motory tak dlouho, dokud na kostce NXT

nezmackneme tlacitko Enter (prostfedni ¢tvercové tlacitko). Mtizeme zvolit také levé,

pravé nebo stop tlacitko.
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7 Ultrasonic

Programy s ultrasonickym senzorem
Program vyhybani prekazkam

V dalsich programech budeme pracovat s ultrasonickym senzorem. V prvnim
programu nechdme robota volné jezdit po mistnosti, a kdyz zjisti pfed sebou
prekazku, tak se trochu vrati dozadu a pritom se pootoci. Pak zase pokracuje
doptedu a zase testuje, zda pfed nim neni pfekdzka, a to se stale opakuje.

V programu si udélame nekonecny cyklus s vnitinim vétvenim. Vétveni bude mit

podminku, zda ultrasonicky senzor nema pfed sebou pfekazku bliz jak 20 cm. Kdyz



ano, tak jede dozadu a mirné se pooto¢i na jednu stranu. Pak popojede dopfedu,
dokud zase neuvidi pfekazku. Nechte robotka jezdit po uzaviené chodbé a upravte
pripadné otaceni a délku couvani.
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8 Program s ultrasonic senzorem

4

Program zrychlovani jizdy pfibliZzenim ruky k senzoru

V druhém programu nechdme robota volné jet rovné po chodbé, a kdyz zjisti pred
sebou prekazku, napriklad nasi ruku nebo nohu, tak zrychli a jede za vami jak

pejsek. Kdyz se mu vzdalite, tak zase zpomali. Cely program je v nekonecné smycce.

9 Reakce na vzdalenost ruky



Robot reaguje na vzdalenost ruky od ultrasonic senzoru. Pokud ruku pfiblizime,

pojede rychleji.
1 — ultrasonic sensor, cca 125 cm

2 — matematicka jednotka nastavena na od¢itani (subtraction; sada programu Data),

proménna A=100

3 —motor B, C

4 — vzdalenost ruky od senzoru se prenasi do proménné B
5 —vysledek A - B se pfendsi na rychlost pohybu motoru

Upravte program tak, aby po urcitém c¢ase robot ukoncil ¢innost. Zvolte ukonceni

cyklu hodinami.

Ukol: Postavte robotka, naprogramujte ho tak, aby jezdil dopvedu a dozadu a jezdéni ukoncil

stiskem dotykového senzoru nebo po urcitém poctu opakovdni.

Zdroj obrazkii: Vlastni tvorba na PC s programem Mindstorms a vlastni fotografie.



