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A
postavte si vétrak

Model vétraku vam predstavi hlavni programovaci
pojmy a inovativni ovlada¢ MINI 2.0. PomUzZe vam
také otestovat riizné proménné a programy
vytvorené pomoci softwaru KEIRO.

e Co to jsou inputy a outputy.

e Jak ruc¢né naprogramovat robota.

A

postavte si robota

Postavte si model robota a vyuZijte jeho dvojité
schopnosti! Pomoci programovatelnych senzort
robot rozpozna ¢ernou a bilou barvu, ¢imZ muze
jet po Care a rozpoznat objekty ve své cesté.

e Jak funguiji infraCervené senzory.

e Co jsou to logické €leny a prikazy WHILE

A

postavte si hexapoda - Sestinohého
robota

Experimentuje s pohybem nohou misto kol s timto
zajimavym modelem hexapoda! Nastavte na obé strany
infraervené senzory, aby se spustily pfi bliZici se
prekaZce a robot se ji tak pomoci svych nohou vyhnul.

e Jak pracovat s pohybem nohou
e Co je to prikaz IF.

A
postavte si robota twistera

Tento twister robot napodobuje opravdové
robotické ruce, které se €asto pouZzivaji v
pramyslovych nastaveni. Nastavte model tak, aby
presné pracoval a pfesouval pfedméty pomoci
technologie infracervenych senzord.

e Jak pracovat se stacionarnimi roboty.

e Co jeto pFikaz REPEAT UNTIL.
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© Teorie

Co se naucime

"Hluboko uvnitr je robotika o nds. Jedna se o
disciplinu napodobovani nasich Zivotd, premysleni,
JjakZe to vlastné fungujeme."” Tento citat od profesora
matematické informatiky Roda Grupena nejlépe
popisuje, jak vnimaji robotiku védci: jako simulaci
Zivotnich funkci pomoci mechaniky a pocitaca. Ale
dokaze kdy lidstvo vytvorit roboty, ktefi by méli city a
rozhodovali by se samostatné v situacich, které
programovaci jazyk nepredvidal? At uz nas ceka v
budoucnu cokoliv, dnesni mladi lidé musi jasné védét,
co jsou to roboti od zakladl robotiky a programovani
po vyrobeni svych vlastnich funkcnich zarizeni!
Nasledujici stranky byly navrzeny pfesné s touto
predstavou!

Robotika by bez pocitacového programovani nemohla
existovat

Tato broZura obsahuje rozsahlou teoretickou sekci se stavebnimi vyzvami a zajimavymi fakty, abyste se dozvédéli
co nejvice o robotech a jejich vyuZiti v dennim Zivoté. Brozura obsahuje také UZivatelsky manual, ktery do detailu
vysvétluje vSechny aspekty inovativniho robotického systému Engino. Objevte vSechny védecké zasady, a to
experimentovanim, navody krok za krokem a fascinujicimi Gkoly. Ridte se ndvody k postaveni zajimavych
robotickych modeld, jako je napriklad Skorpién, améba, automatizovany diim, vétrak, hexapod, ukazovatko,
lopata, twister, kostka a robot. Spoustu dalSich vzdélavacich materiall najdete online!

V hieroglyfech byla objeveny automaticka zarizeni

Anticti vynalezci a femeslnici se pokouseli o postaveni
ranych "robotd". Jednalo se o rGizné podoby od
jednoduchych po komplexni zaFizeni, ktera pinila
rdzné ukoly zdanlivé autonomné. Proto se jim fikalo
automaty - z rectiny "jednajici svou vlastni vali", ikdyz
tomu tak nebylo. Jiz 4 stoleti pf. n. I. tdajné Archytas
vyrobil parni 1étajici stroj nazyvany "holub". Lidé té
doby tvrdili, Ze jeho stroj uleti vzdalenost 200 metrd!
Dalsim vynalezcem byl Heron z Alexandrie (10-70 n. I.),
ktery mél mnoho kreativnich ndpadul jako napriklad
automatické dvere od chramu, sochy na vifeni vina
nebo parou a vétrem pohanéné stroje jako jeho slavny
"aeolipile".

>

Historie robotiky

Historie robotiky zac¢ina uz v antickych dobach. Od
antiky lidé pfemysleli nad umélymi konstrukcemi,
které by nahradily ¢lovéka v rliznych Ukolech se svym
vlastnim rozumem. Jeden Fecky mytus vypravi pfibéh
Talose, obrovského humanoida z bronzu, kterého
postavil Héfaistos (Ffecky blh kovarstvi), aby chranil
ostrov Kréta. Uvahy o tvorech podobnych robotdim se
dochovaly po celém svété - v Norsku, na Blizkém
vychodé, v Indii a Ciné - v rliznych podobéch: texty,
kresby, malby a dokonce v egyptskych hieroglyfech.

Moderni replika Heronova stroje - aeolipile




Al-DZazariho kresba retézového cerpadia
pohdnéného vodou

V roce 1898 ukazal srbsko-americky vynalezce
Nikola Tesla prvni radiem fizené plavidlo.
Opravdovi roboti, neboli takovi, ktefi byli
schopni pfijimani zpétné vazby od svého okoli a
zaroven reakce na ni, se objevili ve 20. stoleti. V
roce 1948 vytvofil Grey Walters malé robotické
Zelvy se svételnymi a dotekovymi senzory, které
tak mohly hledat "jidlo". O nékolik let pozdégji si
George Devol nechal patentovat svého robota
Unimate, ktery zvladal vykondavat pramyslovou
praci. Byl nainstalovan v roce 1961 do tovarny,
aby zvedal horké kusy kovu z tlakového liciho
stroje a skladal je na sebe.

@) vedali jste, Ze...

Spisovatel science fiction Isaac Asimov
sestavil "tfi zakony robotiky" ve své
povidce "Hra na honénou" vydané v roce
1942. Tato pravidla zni: 1) Robot nesmi
ublizit clovéku nebo svou necinnosti
dopustit, aby bylo ¢lovéku ublizeno.; 2)
Robot musi uposlechnout prikazt ¢lovéka,
kromé pripadd, kdy jsou tyto prikazy v
rozporu s prvnim zakonem.; 3) Robot musi
chranit sam sebe pred poskozenim, kromé
pripadu, kdy je tato ochrana v rozporu s
prvnim, nebo druhym zakonem.

[saac Asimov (1920 - 1992)

Ve stfedovéku najdeme mnoho pfiklad automatd vétsinou
ve formé zvifat nebo lidi. Lidé stavéli zabavné stroje, které
byly naprogramovany na jednoduché ukoly, jako posouvani
nohou nebo otaceni hlavy pomoci mechanismU otacivych
kolecek. Muslimsky inzenyr Al-Dzazari (1136-1206) popsal ve
své knize "Kniha znalosti diimyslnych mechanickych
zarizeni" 100 automatickych mechanickych strojd. Pozdéji
hral ve vyvoji robotiky ddleZitou roli francouzsky vynalezce a
umélec Jacques Vaucanson (1709-1782), ktery se snazil
ukazat, jak funguji véci v pfirodé. Nékteré jeho vynalezy
ukazovaly postavy, které hraly na opravdové nastroje (flétnu
a tamburinu), a slavnou "travici kachnu", ktera
napodobovala traveni potravy.

Robotické rameno Unimate

V 60. letech 20. stoleti inZenyfi FeSili problém robotického
pohybu vytvarenim robotickych ramen a nohou
inspirovanych prirodou. V 70. a 80. letech 20. stoleti
umoznily pokrocilé technologie a malé pocitacové soucastky
pouziti vSech &asti pfimo na robota namisto jejich
propojovani kabely na externim pocitaci. Od 90. let 20.
stoleti roboti jeSté vice pokrocili a zpracovavali dalsi
komplexni Ukoly. V dnedni dobé se vyuzivaji v kazdém
aspektu lidského Zivota od domaciho vybaveni a asistence
(jako napfriklad AIBO roboticky pes, 1999 a Roomba,
roboticky vysavac, 2008) po primyslové vyuZiti (napfiklad pfi
vyrobé aut) a prazkumy (jako Epson, Iétajici robot, 2004)
dokonce i ve vesmiru (prazkumni roboti na Marsu, 2004).
Avsak tohle vSechno je prozatim jen zacatek, jelikoz
budoucnost robotiky vypada velice slibné!

Dva typy vysavacti Roomba




Definice robota

Pojem "robot" predstavil poprvé Cesky spisovatel
Karel Capek v roce 1920 ve svém dramatu R.U.R.
podle slova vyznamu "prace" ve slovanskych jazycich.
To nam ukazuje, jak lidé zprvu chapali pfedstavu
robotl: "stroje, které vykonavaji Ukoly, které jsou
pfilis nebezpecné, komplikované nebo jednoduse
robot je mechanicky stroj, ktery vnima zpétnou vazbu
od svého okoli a je schopen na ni vhodné reagovat.
Tim padem roboti maji - do urcité miry - opravdové
autonomni chovani a teoreticky premysleji a chovaji
se podle sebe. Toto vSak zavisi na jejich programu a
prednastavenych pfikazech.

Robotické dvere s dotykovym senzorem v metru

Druhy robotu

Roboti se vyrabéji v riznych podobach a tvarech a
zvladaji jeden nebo mnoho ukoll diky rdznym
nastavenim a podminkam. Proto muZe jeden robot
patfit i do vice kategorii. TakZe jak rozpozname
jednoho robota od druhého? Mdzeme vyuzit
kategorizace podle funkce robota. To nam ukaze
uzitecnost robota a zaroven jak by mél asi vypadat i
jaké soucastky by mél mit, aby fungoval spravné.
Hlavnimi typy dle funkce jsou:

<

Roboticka ramena vyuZivana pri skladani aut

Napriklad automaticky otvirajici se dvere (v
obchodech, hotelech a podobné) jsou robotické. Maiji
senzory pohybu, ktery neustale vysilaji infracerveny
signal. Pokud je tento signal narusen nékym, kdo si
stoupne pred neviditelny paprsek, centralni procesor
vyda prikaz dvefim, aby se otevrely. Po nékolika
vtefinach se dvere zaviou a postup se opakuije.
DalSimi priklady robotd jsou napfiklad domaci
systémy vytapéni a svétla, co se zapinaji pohybem.
Napriklad auta a hracky na dalkové ovladani naopak
nejsou roboti. Pouze pfijimaji pfimé rozkazy k pohybu
pres ovladac. V tomhle pfipadé se nejedna o zpétnou
vazbu, nerozhoduiji se sami, kdyz jde o objekty kolem
nich - napr. nezastavi pred zdi.

Roboticky cistic bazénu

Pramyslovi roboti jsou automatizovani roboti,
< ktefi se vyuzivaji v tovarnach na noSeni tézkych

predmétd nebo plnéni rutinnich Gkoll - napf.

svarovani, malovani a manipulace s materialy.

Zabavni roboti jsou vétSinou vyrobeni pro )
zabavu a nemaji praktické vyuZziti, napriklad

Prdmyslové robotické rameno

robotické hracky.

Roboticka hracka



Lékarsti roboti se vyuZzivaji ve zdravotnictvi (v nemocnicich, Iékarnach,
klinikach a zdravotnich centrech) pfi tréninku doktord nebo i pfi
procedurach, které vyZaduji pfesnost (operacni robot).

( Vojensti roboti jsou soucasti pokrocilych armad a policie. Vyuzivaji se misto
lidi vétSinou v nebezpeclnych situacich pro pfenos munice, zneskodnéni
bomb nebo zahajeni valecnych bitev, napfiklad malé roboti tanky.

Domaci a servisni roboti jsou navrzeni pro komercni uzivani doma nebo v
praci, kde nam néjakym zpUlsobem ulehcuji Zivot, napf. roboticky vysavac.

Robot na zneskodnéni bomby

€ Prizkumni roboti se vyuzivaji pfi
prozkoumavani drsnych prostredi,
ktera jsou pro lidi pfilis naro¢na jako
jeskyné, ocean (napriklad vodni roboti)
nebo jiné planety.

Virtualni roboti jsou roboti, ktefi se
vyuzivaji ve virtudlnich podminkach. >
VétSinou se jedna o druh s velkymi
brylemi s obrazovkami, kterymi si
zakryjeme oci, a specialnimi
rukavicemi, abychom mohli koukat a

o . Vybaveni na virtudlni realitu
fungovat ve svété virtualni reality. 4

Vodni robot

Konic€kovi roboti jsou roboti, ktefi byli vyrobeni vétSinou
nad3enci do robotd spiSe nezZ velkymi spole¢nostmi. Jejich
Ucelem je testovani rlznych soucastek a technologii nebo
prosta rekreace jako je napfiklad létajici dron.

@) vedali jste, Ze...

Existuje specialni fotbalovy turnaj pro
roboty - "RoboCup"! Prvni roboti, ktefi se

zlcastnili robotickeho fotbalu byli Soutézni roboti jsou vyrobeni na soutézZeni s jinymi roboty v
vyrobeni v Japonsku v roce 1997. Hraci réiznych vyzvach. Tato kategorie je podobné té predeslé,
zviadali lokalizovat mit a kopnout do n€j protoZe soutéZe vétinou organizuji fanousci robot( a chtéji
nohama. Vyrobci téchto robotd si dali za na nich otestovat roboti dovednosti Ci ziskat cenné

cil, ze v roce 2050 se roboti fotbalovy tym zkugenosti. SoutéZe se také konaji pro vyvojarské tymy z

HEikaisiviteanymitmemiMistroystylisveta celého svéta, aby se mohli zdokonalovat ve svych navrzich.
ve fotbale a vyhraje! Myslite si, Ze do té

doby dosahnou robotické technologie
takové Urovné fotbalovych dovednosti?

Roboti fotbalisti Robot létajici dron




Vyuziti v Zivoté

21. stoleti je zajisté dobou robotické védy a pokrocilych technologii! Roboty najdeme vSude, a to nejen ty
humanoidiho typu, které si lidé vzdy predstavuji, ale casto ve velice jednoduchych formach jako tfeba systémy
vytapéni v domech nebo senzory vzdalenosti v autech. VyuZiti robotickych systému v kazdodennim Zivoté je
rozsahlé a lidé jsou a nich vice a vice zavisli. Prectéte si nize o nékterych charakteristikach vyuziti robotl a
vytdhnéte se postavenim a naprogramovanim navrhovanych model( od Engino Robotics.

Y AN navody
@m Vyzva "@"zo‘ najdete online

Vyhybani se srazkam: moderni vozidla jsou vybavena rlznymi senzory, aby fidi¢i nemuseli pfemyslet nad tolika
vécmi pfi Fizeni. Detektor desté mUZe spustit stérace pri desti anebo detektor svétla mUzZe rozpoznat, jestli je den
nebo noc a zapnout tak spravné svétla. Co se tyCe bezpecnosti,

tak spousta aut ma senzory vepredu a vzadu senzory vzdalenosti,

které varuiji fidice, kdyZz se mUze schylovat ke srazce, hlavné pfi

parkovani nebo projizdéni uzkymi prostory. V situacich, kdy je

u auta Clovék nebo zvife a fidic si jich nevSimne, mohou tyto

senzory i zachranit Zivot!

Postavte si Engino model "Ukazovédtko" a

experimentujte s vyhybanim se kolizim. Nasmérujte
infracervené senzory smérem dold, aby ndsledovaly )
urcitou cestu, nebo je otocte do stran, aby se

vyhybaly prekazkam z levé Ci pravé strany vozidla.

- AN névody

Robotické domy: moderni domy zacinaji byt ¢cim dal
"chytfejsi" a spousta dfive manualnich funkci se déje

® 1,

Engino® “pointer” model

@ Védeli jste, Ze...

automaticky! Napriklad automatické dvere se otviraji a 12. listopadu 2014 pfistal poprvé v historii
zaviraji automaticky pomoci detektort pohybu a senzory roboticky modul Philae na povrchu

tepla méri vykyvy v teplot&, aby mohly zapnout systém komety! Tento obdivuhodny potin byl
chlazeni nebo vyhtivani. Inzenyri experimentuji s soucasti vesmirné mise Rosetta, pi které
chytrymi lednickami, které by se dokazaly samy doplnit v od ledna 2014 obihala roboticka vesmirna
pFipadé, Ze by jim chybély specifické produkty (mléko, sonda kolem zkoumané komety 67P.

vajicka, maslo), a objednaly by je online! Cilem mise bylo zjistit, zda se na kometé
neskryvaji napovedy ke vzniku slunecné

Experimentujte s automatizaci domu postavenim Engino o ,
soustavy a Zivota na Zemi.

modelu "automatizovany dim" (ndvod najdete online).
Zapnéte dvere a vétrak pomoci infracervenych senzord.

v

Engino model
"automatizovany
aam”

Reprezentace vesmirné mise Rosetta
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Nebezpecné mise: roboti Uspésné nahrazuiji lidi v
nebezpecnych situacich. Lidé se tak nemusi
vystavovat riziku a mise byvaji splnény rychleji a Iépe
diky pokrocilym robotim schopnostem. Robot
napfiklad rozpozna nebezpecné materialy, které
muZe s lidskou pomoci na dalku zneskodnit. Operator
vyuziva ke sledovani a manipulaci s bombou senzory
robota.

Postavte si Engino
model

"Robot" (stranky
38-42) a umistéte
infracervené
senzory dold, aby
ndsledovaly
urcitou cestu,
nebo dopredu,
aby rozpoznavaly
"nebezpecné"
objekty, pred
kterymi budou
varovat pohybem.

Engino model "Robot”
Prizkum vesmiru

Lidstvo vzdy fascinovaly divy vesmiru a moznost
prozkoumavat nové svéty nebo objevit mimozemsky
zivot. Nicméné podminky mimo zemskou atmosféru
mohou byt pro lidi zniCujici: slune¢ni boufe,
nedostatek kysliku, gravitacni pole a teploty na
absolutni nule (-273 stuprl Celsia) jsou jen nékolika z
moznych nebezpedi. VSechna vyzaduji velice drahé
vesmirné obleky a roky tréninku a planovani na maly
vylet kolem Zemé nebo na Mésici. Co se vzdalenosti
tyCe (napriklad pfi cesté na jinou planetu) musi byt
prizkumnici ochotni vratit se na Zemi i za nékolik
desetileti a nebo vibec!

Mars Rover “Opportunity”

<

[X)staveni RO

Pramyslové vyuZiti: dalSim rozsifujicim se vyuZitim je
primyslovy sektor, kde roboti nahrazuji préaci lidi.
Jedna se vétSinou o stacionarni nebo vedené
pohybujici se roboty s ohebnym ramene na zvedani
tézkych predmét nebo pInénim precizni prace
(napriklad svarovani). Jsou idealni do tovaren na
montazni linky. Lidé se boji, Ze automatizované
postupy povedou ke snizeni pracovnich pozic, tomu
tak ale neni, jelikoZ vznikaji nové pozice na udrzbu a
opravu robotickych strojl a zaroven se tim zlepsuje
kvalita produktd.

Postavte si Engino "Twister" (stranky 52-57) a fidte
Jjeho pohyb pomoci technologie infracervenych

senzordu. v

Engino model "Twister"

Mars Rover “Curiosity”

Nastésti existuji roboti! Ti jsou idealni na vesmirny
prizkum, jelikoZ nemaji problémy tykajici se preziti a
nevadi jim stravit na misi delSi dobu. S jejich
pokrocilymi schopnostmi mohou prozkoumavat
povrch planety, analyzovat mistni pddu a atmosféru,
hledat vodu a dalSi chemické slouceniny a také poslat
zpét na Zem spoustu cennych fotografii ve vysokém
rozliSeni. Momentalné jsou aktivni dva prdzkumné
rovery na Marsu - Opportunity a Curiosity, a mnoho
dalSich robotd, ktefi |étaji kolem asteroidd, komet a
planet, a reprezentuji tak nase lidstvo!




Programovani

Kromé mechanickych soucastek je zasadni pro
fungovani robota také programovani. Jak uz jsme
zminili, zaFizeni je povazovano za robotické, pouze
pokud je schopné reagovat, komunikovat se svym
okolim. Robot rozlusti pfijaté informace a rozhodne se
pro vhodnou akci podle svého programu, pomoci )
mikro ovladace. Vyrobci robotl ¢asto vymysleji své
vlastni programovaci jazyky, a proto existuje mnoho
typU robotickych softwar(. Nastésti existuje par
zakladnich pojmd, které bychom méli pfi vyvijeni
programu znat, a ty jsou nize popsany.

. Pracujici programdator
Programovaci jazyky

vvvvvv

programovaci jazyk takovy soubor gramatickych pravidel a slovnicek instrukci pro robota, aby plnil urcité ukoly.
Jazyk se sklada ze dvou hlavnich slozek: z formy (syntaxu) a vyznamu (sémantiky) textu. Existuji dva obecné druhy
programovacich jazyk(: nizsi, které pouzivaji stroje k chapani (strojovy kod s €isly a symboly) a vyssi, které
obsahuiji lidskou Fec (v textové podobé) a automatizaci, ¢imz usnadnuji proces programovani, ktery je zaroven
nam srozumitelny. V pocitacovém softwaru, se spustitelny soubor nazyva "zdrojovy kéd". Ve zdrojovém kédu jsou
algoritmy, které se skladaji z operaci popsanych krok za krokem, které tvofi jednotlivé programovaci prvky, které
se nazyvaji prikazy (vysvétleno nize).

Kazdy, kdo by si chtél vytvofit pocitacovy program,
by si mél vybrat programovaci jazyk velice opatrng,
jelikoZ jsou navrzeny a pouzivany pro rtizné Ucely.
Nejb&znéjsimi vysSimi jazyky jsou:

« C++je nejspiSe nejpouzivanégjsi jazyk, ve kterém je
vyvinuta vétsina aplikaci.

« Java se vyuziva v zafizenich, ve kterych je )
nainstalovan Java Virtual Machine (JVM) nezavisle
na systému.

 Javascript je webovy jazyk vyuzivany k provadéni
operaci na pocitacich uzivatell misto sitového

serveru.
+ Python je povazovan za nejjednodussi Jazyk HTML je vyuZivan konkrétné pri vytvareni
programovaci jazyk na nauceni. webovych stranek

Prikazy

V pocitacovém programovani je pfikaz prakticky instrukce, ktera fika
pocitaci, co ma délat. Asi si dokazete predstavit, Ze tyto prikazy musi byt
dostatecné presné, aby robot spravné fungoval. Zarover sekvence prikaz(
neboli Fazeni Ukold je stejné tak dlleZity. Predstavte si, Ze se fidite ndvodem
na upeceni dortu. Pokud jsou kroky receptu nespravné nebo jsou napsany v
nespravném poradi, pravdépodobné budete mit v kuchyni jenom bordel! V
textovych programovacich jazycich jsou prikazy vétSinou napsany radek po
radku a obsahuiji specialni znaky pro rdizné ukoly. Toto simuluje software
KEIRO, ve kterém je okno (KEIRO Code), které vyuziva pseudo-jazyka
(nejedna se o opravdovy programovaci jazyk), ktery umoZznuje uzivatellim

Pikazy se zapisuji jako Fadlky textu zobrazit rizné prikazy podle jejich poradi v sekvenci jako Fadky textu.




Manualni programovani

VétSinou je postup k vytvoreni tovarniho robotického

programu takovy, Ze se sepiSi vSechny prikazy v

programovacim jazyce, kontrola zda funguji za urcitych

podminek a rlizné Upravy dokud se nedojde k uspokojivého

( vysledku. Tento proces vyZzaduje komplexni dovednosti v
koédovani a Casto je limitovan specifickym rozsahem pohybu,
napriklad kdyz robot pfesouva objekty z jednoho mista na

druhé. Ale co kdyZ chceme napodobit pfesné pohyby

pracovnika, naprogramovat robota, aby délal lidskou praci

bez psani naro¢nych programovych instrukci? Moderni

robotické technologie nam tohle pfesné umoznuji

Stroj ktery vyuziva manualni programovani prostfednictvim manudlniho programovani.

Pomoci programovaciho panelu (teach
pendant), ktery pripomina bézny ovladac, maze
uzivatel ovladat robota dalkové, aby délal
specifické pohyby, napfiklad zvednul soucastku
auta a umistil ji na pas. Pfi manualnim
programovani se tvori sekvence prikazl a )
automaticky se uklada, takze robot mtze
pracovat stejnym zplsobem i nadale.
Programatofi mohou kéd pozdéji upravit a
udélat zmény tykajici se rychlosti, pfesnosti a
plynulosti pohybu. KdyZ je vSe hotové, poslou
robotovi hotovy program nazpét.

Pracovnik pouZivajici programovaci panel

Manualni programovani je jednou z hlavnich ¢asti Engino
‘@’ védaéli jste Je KEIRO softwaru. Jedna se o uZitecny zpUsob jak vytvorit
! = program za béZznych podminek bez jakékoliv znalosti

. S . samotného softwaru. Uzivatel jednoduSe macka tlacitka na
Prvnim pocitacovym programatorem ovladaci ERP MINI 2.0 a nahraje sekvenci pfikaz(, které
byla anglicka matematicka Augusta Ada bude robot v redlném &ase plnit. Poté co je program ulozen,
King (hrabénka Lovelace). Ada napsala v mUZe byt kdykoliv manudln& pFehran dokonce i ve smyéce.
roce 1847 prvni algoritmus v historii, Pokud by uzivatel chtél navic upravit proménné pfikazl a
ktery byl ureny pro stroj. Jednalo se pridat podminkové p¥ikazy, mize to jednoduse udélat po
konkrétné o algoritmus, ktery by pFipojenti zaFizeni k po¢itaci a zaslani programu do KEIRO

vypocital Bernoulliho ¢fsla pomoci softwaru. A7 bude program hotovy, sta&i ho poslat robotovi
analytického stroje - napad ktery Charles na zpét na testovani

Babbage navrhl do mechanického
pocitace.

Manudalni programovani

Obraz Augusty Ady King (1815 - 1852) pres oviadac MINI 2.0




UZivatelsky manual

Filozofie Engino Robotics

Vyvoj intelektu pomaha studentiim rozvijet jejich ndpady a zarover ziskavat nové informace. To je zasadni pfi
rozvoji a zlepSovani kreativity a laboratornich dovednosti. Kombinace ovladace MINI 2.0 a softwarem KEIRO, ktery
Ceka na patent a je podobny softwaru Scratch, je idedlnim prostfedkem k uceni robotiky. Ovlada¢ MINI 2.0 dava
CtyFi propojené moZnosti programovani, které mohou byt zkombinovany tak, aby si kazdy uzivatel vybral
metodu odpovidajici jeho véku a zkuSenostem.

Manualni programovani

Prvni Urovni programovani je fyzicka interakce s
uc€ebnim materialem. Mackani tlacitek je metoda,
kterou znaji vSechny déti. Studenti mohou nahrat

< jakoukoliv sekvenci prikazl pres tlacitko "Program",
uloZit ji na zafizeni a poté zmacknout tlacitko "Play"

pro zopakovani akce. Tato programovaci metoda je
zasadni pri uceni sekvence udalosti a systému prikaz(.

Simulator

Jedna se o specialni okno v softwaru KEIRO, které

simuluje funkce opravdového ovladace s digitalnimi )
tlacitek misto fyzickych. Po pfipojeni ovladace MINI

2.0 k zarizeni (pocitaci nebo tabletu) mGze uZivatel

nahrat program a vidét zpétnou vazbu od robota. Pfi

nahravani programu se generuje vyvojovy diagram a f_%
ukazuje se v podobé vizualnich blokd. g
(%}
— KEIRO Code
MOTOR: PORT: A
S?ﬁgg{igm : FSEEXE§ISE "Pseudojazyk" (nejedna se o opravdovy programovaci
e gg?gdi éQQ 5 jazyk) vytvoreny pfimo pro software KEIRO. PouZiva
) AFTER PRE\'/IOUS ( spoustu znamych pojmU z programovani jako
o 1b EEBCH: 28§E5 i == TRUE napfiklad BEGIN, IF, END apod. Je to ide&lni nastroj k
E ' gtclzté: o\ FgR DURATION predstaveni pokrocilého programovani, jelikoz
2 Doz iéﬁ)( 15 ukazuje rychly nahled programu v textové podobé.

S):
AFTER PREVIOUS




Vyvojovy diagram

"Vyvojovy diagram" je hlavnim programovacim
prvkem softwaru KEIRO. Zde mUZe uZivatel vyuZit
vsech outputt a inputl robota k vytvoreni
sofistikovanéjsSich programu. Platforma je vytvorena v
blokovém programovacim jazyce podobném scratchi,
ktery umoZzniuje postupny pfechod z manualniho )
programovani k digitalnimu.

Programovaci prostredi ve stylu drag-and-drop
(pretahni a pust) byly prokazany jako cenné vzdélavaci
nastroje, které prinasi jednoduchou cestu k interakci s
redlnym svétem a vyvoji intuitivniho rozhrani lidského
stroje.

PFipojeni k chytrym )B
zarizenim

Ovladac MINI 2.0 jde s modernim technologickym
pokrokem, a tak ho Ize ovladat pres chytré zarizeni
(mobil nebo tablet) pomoci pfipojeni bluetooth. KEIRO
software je graficka programovaci platforma podobna
Scratchi, kterou Ize ovladat pres po€ita€ nebo chytré
zafizeni. Programovani robota tak miZze byt zdbava a
vyuziva se vSech moznosti, aby byli studenti nadSeni
do prace na svych projektech.

Software
( KEIRO

EnginoRobot BT >

) SERCN 7 Available on the
o ) N P> Google play @& AppStore

Paralelni programovani

Velkou novinkou ve vzdélavaci robotice od Engino je
funkce paralelniho programovani. Aktivni bloky v
softwaru KEIRO maji Sikovnou vlastnost, diky které si

uzivatel mUZe vybrat, zda bude pfikaz spInén po )

nebo s predeslym prikazem. Software umi navic
nastavit funkci (x pfikazd), aby fungovala soubézné
(run in parallel) s nasledujicimi ak¢énimi bloky kodu.
Tyto moznosti snizuji slozitost programovani a
zjednodusuiji sofistikované ukoly.

%at\g 2 vlis Truev

—
VWyvojovy diagram se tvori
Jjednoduse pretahovanim

a poustenim akcnich bloku

. J

EnginoRobot BT, ktery je k dispozici na Google Play
nebo Apple Store, prakticky simuluje rozhrani
opravdového ovladace. UZivatelé mohou ovladat
model, nahravat a pfehravat programy stejné jako
mackanim fyzickych tlacitek na ovladaci MINI 2.0. A to
vSe jde na dalku a digitalné! Aplikace ma dvé
dodatecné metody ovladani - Joystick a Tilter.
Stahnéte si bezplatné aplikaci a rozsirte svij
programovaci potencial.

RN
Runi

palrj:III:I: (’9

~—_

function W



Ovladac MINI 2.0

Ovladac Engino MINI 2.0 je robotické zafizeni skladajici se z hlavniho ovladace, nékolika tlacitek a indikator(. Pres
4 porty zafizeni Ize ovladac prFipojit k periferiim jako jsou motory, LED, infraervené a dotykové senzory. Ovladac
MINI 2.0 je silny, flexibilni a jednoduchy nastroj na pouzivani. Tento manual obsahuje informace o jeho hlavnich
funkcich, navod jak nainstalovat software KEIRO a jak naprogramujete své roboty pres priklady kédd.

Qw (10
O -
AN
o \

@
)

PORTYA,B,1a2RJ
pripojuji k ovliadaci periferie

N
.

TLACITKO POWER

LED ON/OFF
zapne se, kdyZ je zapnuty oviadac

TLACITKA MOTOR A
po nebo proti sméru hodinovych rucicek

LED PLAY
zapne se pri prehravani programu

TLACITKO PROGRAM
nahraje sekvenci prikazu

LED PROGRAM
blika pri nahravani

TLACITKO PLAY
prehraje uloZeny program

® 0 0 o o
® 0 0 © o

i TLACITKA MOTOR B
g},g‘oljgg oBv/gc%IEV-/E pocitaci po nebo proti sméru hodinovych
rucicek
- J




Baterie: Ovladac MINI 2.0 funguje se tfemi (3) AAA bateriemi na zadni strané. K odstranéni

krytu baterii budete potfebovat kfizovy Sroubovak. Umistéte baterie se spravnou polaritou, >
symboly + a - podle jejich urceni na kaZzdou pozici baterie. Po vloZeni baterii pfiSroubujte

nazpét kryt. 3 X

©

Bezpecnostni pokyny: Neprebijejte baterie. Nemichejte alkalické, standardni a nabijiteIné baterie.
Nenabijitelné baterie nenabijejte. Pokud neplanujete vybité nebo staré baterie v blizké dobé pouzit,
vyjméte je ze zarfizeni. Nikdy baterie nepalte. Napajeci terminaly nesmi byt zkratovany.

Periferie, kabely a porty

VWypinac motoru

pl
3 3 3

R/ kabelovy port R/ kabelovy port R/ kabelovy port
LED (cervené) Dotykovy senzor Stejnosmérny motor

K dodani vizualnich Stisknutim tohoto InfraCerveny senzor Ize Stejnosmérny motor s

efektd vaSemu tlacitka Ize spustit vyuzit k rozpoznani vysokou rychlosti otaceni

robotovi pouzijte akci nebo pohyb. predmétd nebo umoziuje ménit rychlost

LED svétlo. nasledovani Eary! otaceni koleCek nebo
rozpohybovat vaseho
robota.

Senzorovy kabel Motorovy kabel Kabel Mini USB

Kabel, ktery propojuje Kabel, ktery spojuje Kabel, ktery spojuje
senzory a LED svétla s stejnosmérny motor a ovladac ovladac¢ MINI 2.0 a pocitac.
ovladacem MINI 2.0. Na obou MINI 2.0., kdy na jednom konci
strandch je RJ konektor. je RJ a na druhém je jack

konektor.

V pozici | funguje motor v souladu se smérem ovladace a prikazovych bloku
softwaru KEIRO. V pozici Il funguje v obraceném sméru. S vypinacem v pozici O

je motor vypnuty (OFF).




Periferie a porty: Ovladac Engino MINI 2.0 disponuje ¢tyfmi (4) R) porty k ovladani motord, LED a senzord.
Nicméné rGzné typy periferii funguji pouze v nékterych portech ovladace. Tabulka niZze ukazuje, které porty jsou
pouzitelné pro které periferie*.

PERIFERIE
v v
v v v v
v v v v
v v v v

Tabulka 1. Periferie a disponibilni porty

*Periferie (LED a dotekovy senzor) nejsou v tomto baleni zahrnuty, najdete je v baleni Engino Educational set
STEM & Robotics MINI (www.enginoeducation.com).

PFiklad manualniho programovani

Ovladac MINI 2.0 umozriuje manudlni ovladani a nahravani pomoci tlacitek na ovladaci. Uzivatel mize postupné
prejit od fyzického manualniho programovani k ovladani pres software pomoci inovativni metody reverzniho
inZenyrstvi! Nahrany program na zafizeni Ize jednoduSe nahrat do pocitace nebo chytrého zafizeni.

Jakmile je motor pripojen k portu A (Nastavte

vypinac motoru do pozice ):

1. Stisknéte tlacitko "Program" k zahajeni nahravani
(Cerveny indikator zacne blikat).

2. Pridrzte tlacitko po sméru hodinovych rucicek

motoru A po 3 vtefiny. >
3. Pridrzte tlacitko proti sméru hodinovych rucicek 3

motoru A po 2 vtefiny.

4. Stisknéte znovu tlacitko "Program" k ulozeni

programu do paméti.

5. Stisknéte jednou tlacitko "Play" pro jedno prehrani 4 1 5
programu (zablika zeleny indikator)

Rady a tipy:

« Pokud budete opakované mackat tlacitko Play po 3 vteriny, bude se program prehravat v nekonecné
smycce.

s Zarizeni zvladne uloZit do své paméti pouze posledni nahrany/zaslany program.




Instalace softwaru KEIRO

Stroj, ktery pini sérii prikazi neni opravdovy robot - opravdovy robot je ten, kterého Ize naprogramovat k
samostatnému rozhodovani na zakladé viemu ze senzort. Nicméné manualni programovani na senzory
nefunguje. K vytvoreni pokrocilého programu, ve kterém Ize upravovat proménné a pridat technologii senzor( si
potfebujete nainstalovat software KEIRO. Ten Ize stdhnout z webovych stranek: www.enginorobotics.com

1. Pfejdéte na stranky Www.engllnorclbotlcs.com. Kliknéte na ERP MINI 2.0 S BLUETOOTH
"download software". Vyberte si balicek ERP MINI 2.0.

Windows (7, 8.1, 10)_32-Bit

2. Vyberte vhodny operacni systém a kliknéte na "Download"

3. Nainstalujte si program ze stahnutého souboru. > Windows (7, 8.1, 10) 64-Bit
4. Po dokonceni instalace spustte program. ,

& vacos
Software KEIRO si mUizZete stahnout také na své chytré
zafizeni z Google Play nebo Apple Store. P Google play @& AppStore

Aktualizace firmwaru ovladace MINI 2.0

Software KEIRO vas bude informovat o novych
< aktualizacich firmwaru ovladace MINI 2.0
vyskakovacim upozornénim pfi vaSem pripojeni.

Vyberte "YES" pro stazeni nejnovéjsich aktualizaci
firmwaru.

Rozhrani KEIRO

1. Lista s akcnimi bloky - Zde najdete vSechny akcni bloky, které Ize vyuZzit k vytvoreni sekvence prikazU. Pro
uleh&eni pfi jejich vybéru jsou bloky seskupeny do kategorii.

2. Vyvojovy diagram - Do této oblasti m(iZete pfetahovat bloky a vytvaFet tak program pro robota. Upravy
programu délate pres Upravy vlastnosti jednotlivych blokd.

3. Simulator/KEIRO Code - Aby software védél, ve kterém portu jsou pripojeny které periferie, je dllezita
konfigurace simulatoru. Code panel vdm ukazuje vas program v textové formé namisto blokU. (Ke skryti nebo
zobrazeni oken kliknéte na listu).

A\ Report Problem (1) About

& &w|E e

Output

o @ o

I

KEIRO Code
Simulator

@ 9
A YV
< >
©

Live Readings

&b — viis Truew

i

E

b até — vlis Truev
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LiSta menu

LiSta menu je umisténa zvrchu softwaru KEIRO, ve které najdete rlizna tlacitka pokynt jako napfiklad navazani
spojeni s ovladacem MINI 2.0, navrat na domovskou obrazovku, otevrit/ulozit program apod.

Send/Receive

Settings/Nastaveni Save/UloZit Poslat/Obdrzet Batgr/ie
zména jazyka a dalsi nastaveni uloZit program program //;d/kator
v v, . stavu
navase zarizeni robotovi/od

baterie

robota

Open/Otevfit New/Novy Connection Indicator/

nacist uloZeny program z zacit novy program Indikator pfipojeni

vaseho zarizenf zelend znamena Uspésné
pripojeni, Cervena
neuspésné

Pripojeni k pocitaci
Ovlada¢ MINI 2.0 mUzZete pFipojit k pocitaci mini USB kabelem z baleni a poté kliknutim na spravnou ikonu v

menu. Po pfipojeni se Cerveny indikator na listé menu prepne na zeleny, coZz znamena, Ze se vytvofilo spojeni
mezi pocitatem a ovladacem.

Po Uspésném pripojeni se objevi dvé nova tlacitka na liSté

menu. MUZete "Send/Poslat" program z pocitace do »d
ovladace MINI 2.0 a naopak kliknutim na spravné tlacitko.

Ikona pripojeni Poslat program ObdrZet

program

Pripojeni k chytrému zarizeni
V pfipadé uzivani softwaru KEIRO na C, ‘ Scanning... ‘
chytrych zafizeni (platformy Android
a i0S) se objevi na listé menu ikona ERP Mini I
bluetooth namisto USB. FD:AF:4C:45:F9:C7 il

K pFipojeni ovladace MINI 2.0 zapnéte bluetooth na
vasem zafizeni a zapnéte ovladac MINI 2.0. Kliknutim )
na ikonu bluetooth naskenuje software dostupna

zafizeni. Z nového okna, které se objevi, vyberte

ovladac MINI 2.0 a pfipojte ho ke svému tabletu.

Naskenujte zarizeni bluetooth
a pripojte ho ke svému ERP Mini




Panel Simulatoru

Konfigurace Simulatoru

Simulator je specialni okno v softwaru KEIRO, které je
urcené k nastavovani periferii robota. Pred

nastavenim vyvojového diagramu je dalezité nastavit
Simulator umisténim periferii na stejné porty jako

jsou pfipojeny k robotovi. Toho dosahnete >
pretazenim ikon periferii ke spravnym portdm. Na

horni listé simulatoru najdete ikony vSech periferii.

Simulator

f B . p

LED svétlo Stejnosmérny motor Dotykovy senzor Infracerveny senzor
lkona bloku lkona bloku lkona bloku Ikona bloku

\_ J

Panel GamePad ﬁ

Panel GamepPad se objevi po kliknuti na specialni

ikonu v Simulatoru.

Je vhodny k ovladani dvou motorovych portQ
najednou. Nezapomerite, Ze motory mohou byt
zapojeny pouze do portl A-B, proto by toto méla byt
zvolena kombinace. GamePad predstavuje uzitecnou
moznost, jak pohybovat robotickym vozidlem prosté a
jednoduse.

Jednoduse kliknéte (nebo se dotknéte na chytrém
zafizeni) na Sipky a motory budou reagovat na vas
prikaz.

Close

Panel GamePad

Simulator Ize také vyuzit k dalkovému ovladani modelu. Ikony, které napodobuji rozhrani ovladace jsou aktivnimi
tlacitky, na které mizete kliknout. Tim padem Ize nahrat ¢i prehrat program pfimo ze Simulatoru. VSimnéte si, ze
pfi nahravani programu se akcni bloky automaticky tvofi na vyvojovém diagramu.




Live readings

V sekci Live readings dostanete po pfipojeni ovladace k softwaru okamZzitou zpétnou vazbu od periferii. UzZivatel
muZe sledovat stav kazdého pripojeného zarizeni napf. rychlost a otaceni motoru, jestli je zapnuté LED nebo jestli
je stisknuty dotekovy senzor. Infracerveny senzor mlzZete navic zkalibrovat na rozpoznani urcité vzdalenosti (vice o
kalibrovani IR senzor( na str. 25).

Live Readings 8 Mofor: Uka'ZUJe/smer fgacen/ (Po
sméru hodinovych rucicek/

® (lockwise- CL, Proti sméru
@ . @ @ @ hodinovych rucicek/Anticlockwise -

Port T | Oticent T | Rychlost I ACL) a droveri rychlosti (0-100)

LED: Ukazuje, zda je zapnuté Ci

. 9 . @ ® neni. (ON pokud sviti, inak OFF)

Port T | Stav

Dotykovy senzor: Ukazuje, zda je

. @ . e e Stisknuty ¢i neni. (TRUE pokud je
stisknuty, jinak FALSE)

Stav
InfraCerveny senzor: Ukazuje, zda
rozpoznava néjaky objekt.
@- he o Y B
(v pokud ano, X pokud ne). (vice
Port T| Stav T | Citlivost T| Ka/ibraceT na str. 25)
K skryti ¢i zobrazeni
panelu kliknéte na listu
BEGIN:
KEIRO Code > HOTOR
PORT: A
STATE: ON FOREVER
Software KEIRO generuje na zakladé vyvojového glgggf_&lcl)gé CLOCKWISE
diagramu blokd pseudojazyk. Jedna se o zasadni ngy' (s): 8
i . o . . AFTER PREVIOUS
vzdelavaC|,pomucku, kt,er,a predstayl stuvdentum IF (TOUCH - Port: 1 == TRUE)
opravdové programovani postupnym prechodem od LED:P . B
. P , o . , 7 orc:
vizualnich blokU k pochopitelnému textovému State: (ov; FOR DURATION
4 Delay (s): 8

formatu. Duration (s): 1.5

AFTER PREVIOUS
END IF
BUZZER
STATE: ON FOR DURATION
Frequency (Hz): 288
Delay ( ¥
Duration (s) 2
AFTER PREVIOUS

KEIRO Code obsahuje vétSinu pojmud bézné uzivanych
v nejrozsifenéjSich jazycich, napf. BEGIN, IF, IF/ELSE,
WHILE apod. Studenti si tak mohou pfimo spojit akeni
bloky s textovymi prikazy a naopak!

KEIRO Code




LiSta akénich bloku

Veskeré bloky, které mlzete vyuzivat k vytvorené

programu jsou na tomto menu. UZivatel si
jednoduse vybere ak¢ni blok a ten pretahne do

@ vyvojového diagramu - tak se tvofi program.

Ikonové bloky jsou roztfidény do 3 kategorii:

1. Outputy:
Motor
Pohyb (vpred, vzad, vlevo, vpravo)

< LED
Cekadni

v

Zalozky kategorii 2. Senzory
Dotykovy senzor
Infracerveny (IR) senzor
kliknutim
na ikonu se 3. Ovladani:
dostanete IF, IF/ELSE
do ruznych WHILE
QoL - vis Truev kategorill REPEAT TIMES, REPEAT SECONDS
REPEAT FOREVER,
a at ki, -- vis Truev REPEAT UNT/I_, WAIT UNTIL

4. Operatory

F] 5. Funkce

1. Outputy

Z této kategorie mUZete do vyvojového diagramu pretahnout kterykoliv output a vytvorit tak
sekvenci akci. PFi umisténi blok( do vyvojového diagramu si vS§imnéte, Ze se otevre lista
vlastnosti, ve které mlzete blok upravit. Napfiklad kdyZ potrebujete upravit do kterého
portu je output zapojen. MUZete si také upravit akéni blok zménou ¢asu trvani a rychlosti
motoru.

Blok motoru

NiZe vidite rozepsany blok motoru s jeho
vychozimi vlastnostmi a hodnotami.

@@ﬂ]er@m 0 - B
t>5@kvence

Trvani

Port Zpozdeni

Rychlost




Vyberte Port, kterym je motor k ovladaci pfipojen. Tato vlastnost je zprvu
nevyplnéna, proto kliknéte na pole a vyberte vhodny port. Dostupné porty jsou
zabarveny tmavsi barvou. >

Poznambka: simuldtor by mél byt nakonfigurovan alespori s jednim motorem, aby
bylo mozné vybrat port.

Port

Nastavte Engino kidCAD (3D Viewer) aplikace: motoru. Mate na vybér ze tfi moznosti:
On For Duration (vychozi): Motor se bude otacet urcitou dobu, ktera je nastavena

ve vlastnosti Trvani (popsana nize). On Forever: Motor se bude otacet nekonecnég,

“ dokud neobdrZi jiny ptikaz. Off: Zastavi rotaci motoru.
On For
6 Duration Y

Stav

On For Duration

4

Vyberte Smér, kterym by se mél motor otacet. Na vybér mate mezi rotaci
clockwise/po sméru hodinovych rucicek (vychozi) a anticlockwise/proti

sméru hodinovych ruci€ek. Nezapomerite, Ze aby motor fungoval spravné s > Anticlockwise
vybranym smérem, mél by mit vypinac v pozici I.

Qo

Smér

Poznambka: pokud je stav nastaveny na OFF, tato viastnost neni k dispozici.

Nastavte Rychlost rotace motoru. NapiSte do pole hodnotu mezi 0 a 100. Hodnota
predstavuje procento prisunu energie do motoru, proto 100 (vychozi) pfedstavuje

@ 100 J ( maximalni vykon.

Rychlost Poznamka: pokud je stav nastaveny na OFF, tato viastnost neni k dispozici.
Nastavte Cas Zpozdéni ve vtefinach k zpozdéni spusténi bloku motoru. Pokud je
vybrana hodnota 0 vtefin (vychozi), neni nastavené zadné zpozdéni. ) 0 0 ’

ZpoZdéni

Nastavte Cas Trvani ve vtefinach, aby se motor otacel urcitou dobu. Po uplynuti

] < Casu se motor prestane otacet.
1

Poznambka: Tato viastnost je spusténa pouze pokud je stav nastaveny na "On
For Duration".

Trvani

- . . , . AFTER
Sekvence bloku jsou ve vychozim nastaveni provedeny jedna za druhou (AFTER). K

soubéznému provadéni ukoll vyberte "WITH" (s predeslym), ¢imz se blok provede WITH
spole¢né s predeslym. Tato vlastnost umozniuje spusténi nékolika blok( najednou.

@ AFTER WV




Navigacni (Pohybové) bloky

K rozpohybovani vozidla by mély fungovat oba

motory zaroven. Misto dvou blok{ ve vyvojovém Vpred Vzad
diagramu vam pomuzou pohybové bloky, které )

ukazuji, zda ma vozidlo jet vp¥ed, vzad, vlevo Ci

vpravo. Je to tak mnohem lepsi k navigaci, snizuji

komplexitu a pocet pouZzitych blokd na vyvojovém

diagramu.

Vievo Vpravo

NiZe vidite pFiklad blok pohybu vpfed s jeho vychozim nastavenim vlastnosti a hodnot. Tyto vlastnosti a funkce
jsou stejné u vSech ostatnich navigacnich bloka.

=G -0 - 16l

Port Zpozdéni Sekvence
Stav Rychlost Trvani

Navigacni bloky pouZivaji stejné vlastnosti jako blok motoru. Nezapomerite, Ze oba vypinace motord musi byt
nastaveny do pozice I, aby navigacni bloky mohly vést k pohybu robota.

Blok LED

Light Emitting Diode (LED) je zdroj svétla, ktery
vyuziva elektfiny prochazejici krystalem, ¢imz
generuje svétlo. LED svétla patfi mezi nejefektivnéjsi a
proto se Casto vyuzivaji do elektronickych zafizenia v
robotice.

NiZe vidite rozepsany blok LED s jeho vychozimi vlastnostmi a hodnotami.

OEEOEE0 - Bl
?’ P 1 V A ¥ N L
Port ‘ tb Zpozdéni ‘ Sekvence
Stav Trvani




Vyberte Port, ve kterém je na ovladaci MINI 2.0 motor pFipojeny. Vychozim
nastavenim je pole nevyplnéné, proto vyberte z pole vhodny port. Dostupné
porty jsou zabarveny tmavéjsi barvou. >

Pozndambka: aby port fungoval, mél by byt simulator nakonfigurovan s alespori
jednim LED.

Port

On For Duration

Nastavte Stav LED. Mate na vybér ze tfi moZnosti: On For Duration (vychozi):
LED bude svitit urcitou dobu, ktera je nastavena ve vlastnosti Trvani (popsana

( niZe). On Forever: Zapne LED, dokud neobdrZi jiny pfikaz. Off: LED se vypne.
onF
0 B

Stav

Nastavte Cas ZpoZdéni ve vtefinach k zpozdéni spusténi LED. Pokud je vybrana ) o
hodnota 0 vtefin (vychozi), neni nastavené zadné zpozdéni.

o
A

Zpozdéni

Nastavte Cas Trvani ve vtefinach, po jakou dobu bude LED svétlo zapnuté. Po
uplynuti €asu se LED vypne.

Pozndambka: Tato viastnost je spusténa pouze pokud je stav nastaveny na "On For
Trvani Duration".

Sekvence blokU jsou ve vychozim nastaveni provedeny jedna za druhou (AFTER). K AFTER

soubéznému provadéni ukoll vyberte "WITH" (s pfedeslym), ¢imzZ se blok provede WITH
spolecné s predeslym. Tato vlastnost umoznuje spusténi nékolika blok( najednou. )

@ AFTER Vv

Sekvence

Blok doby necinnosti

Blok doby necinnosti zastavi program po urcitou
dobu. Tato doba necinnosti je nastavena ve

vlastnosti trvani a ve vychozim nastaveni je
nastavena na 1 vtefinu. > ® | X )

Vzhledem k funkci doby necinnosti neni mozné blok
spustit paralelné s pfedeslym ¢i nasledujicim ukolem. Sekvence

Trvani




2. Bloky senzori

Senzory jsou inputy, které ovladaji chovani robota. Vlastné se jedna o zasadni prvky, diky
kterym mdZeme nazyvat stroj robotickym misto automatickym. Robot zvaZuje ziskané
informace ze svého okoli, aby mohl splnit Ukoly dle situace, ktera nastala.

Dotykovy senzor

Dotykovy senzor pripojite fyzicky k dotykovému
senzoru Engino pomoci R) kabelu pres kterykoliv port

ovladace. Engino dotykovy senzor je v podstaté > Dotykovy/ K
dotykovy vypina€. Ze senzoru prichazeji dva typy senzor Sem pripojte
signall (TRUE a FALSE), které zavisi na tom, jestli je R/ kabel

stisknuty. Nize najdete schématicky popis obvodu.

Dotykovy Dotykovy
[ senzor [: senzor

‘ (nestisknuty) (stisknuty)

*

PFi stisknuti vypinace se obvod uzavre, vytvori se tok proudu a senzor je ve stavu TRUE:

Kdyz vypinac neni stisknuty, senzor je ve stavu FALSE, protoZe obvodem neprochazi proud.

Vyberte port, ve
kterém je k oviadaci

Blok senzoru nemUZe byt ve vyvojovém diagramu jako
nezavisly akcni blok. Blok senzoru je vstup s

pripojeny dotykovy hodnotou boolean. Pokud stav senzoru souhlasi s
senzor. blokem, tak se jedna o input TRUE, kdyZ neni, jednéa se
o FALSE.
% at ., -- viis Truev Blok senzoru tim padem musite pouZit ve spojeni s

prikazem ovladani, jako jsou IF, WHILE apod., aby
robotovi Fekli, zda je podminka splnéna (true) ¢i neni
(false). O hodnoté boolean senzorového bloku se
Vyberte stav, ktery by mel byt dozvite vice v sekcich

zkontrolovan, - TRUE nebo Ovladaci bloky a Operatory.

FALSE. Viychozim stavem je

TRUE.




Infracerveny (IR) senzor

Engino Infracerveny senzor Ize pfipojit k ovladaci RJ
kabelem. Engino Infracerveny senzor je aktivni IR )

senzor skladajici se ze dvou prvkd: infraéerveného Prijimac -
silace (zdroj) a infracerevného pFijimace Infracervencho K
W e . pry . svétla Sem zapojte
(detektor). InfraCervené senzory lze vyuzit k RJ kabel
rozpoznani predmétl a rozpozna cerné od bilych Vysilac
povrchd. infracerveného
svétla

IR vysilac vysila infracervené signaly do dosahu
infracervené oblasti (700nm az 1400nm)
elektromagnetického pole. Tyto vzdalenosti lidské oko
nemuUZe zachytit.

Pokud signal dojde k pfedmétu, jeho ¢ast se odrazi

nazpét. IR prijimac je fototranzistor schopny rozpoznat )
IR zafeni. Senzor je tim padem ve stavu TRUE, pokud

se k nému odrazi hodné zareni od predmétu, a ve

stavu FALSE, pokud se odrazi zafeni malo a nebo
7adné. IR prijimac

IR vysilac

zareni
odrazené od
povrchu

Kalibrace infracerveného senzoru

IR senzor je nutné zkalibrovat na spravny rozsah, ktery spusti robotovu reakci, aby robot "védél", kdy se
zachovat podle situace TRUE ¢i FALSE. Kalibraci Ize spustit z panelu Live readings.

Stav TRUE se zaktivuje pfi bilé barvé a vzdalenosti stejné nebo mensi neZ spoustéci
vzdalenost.

Stav FALSE se zaktivuje pfi Cerné barvé a vzdalenosti vétSi nez spoustéci vzdalenost.

@ 1)@ e e oo

Rozpoznavani predmétiu: Umistéte IR senzor na stejnou vzddalenost, pri které bude senzor fungovat. Drzte
model na misté a kliknéte na tlacitko Calibrate. Kalibrace je hotova, jakmile se objevi vedle tlacitka Calibrat znak

“/". Sledovani éary: Umistéte IR senzor nad bily povrch na stejnou vzddlenost, pri které bude senzor fungovat.
Provedte kalibraci stejnym zptsobem, jak je popsano vyse.

*Kalibraci Ize provést také manualné Upravou liSty na pozadovanou spoustéci Uroven.




3. Bloky Fizeni q
V této kategorii najdete bloky, které vytvareji prikazy ovladani. B€zné podminkové prikazy b
jako IF, WHILE, REPEAT a UNTII pomahaiji v sofistikovanéjsich a praktickych vyuzitich.
Inputy ze senzort se vyuZivaji k provedeni blokd v podminkovych prikazech.

IF:

IF blok se spusti, pokud je splnéna podminka senzoru (True ¢i False). Napfiklad, pokud je stisknuty
dotykovy senzor, zapne se LED a motor se zacne otacet. Pokud je senzor aktivovan podruhé, jeSté pred
provedenim sekvence blokd, co jsou uvnitf, sekvence nezacne od znovu.

Sem pretahnéte ikonu bloku,
jehoZ podminka by méla byt
kontrolovana

H ‘%até 1 vlis Truev
| N
(4]

>>>

Pretahnéte akcni bloky k
vytvoreni sekvence, kterd
by méla byt provedena pri
splnéni podminky

IF/ELSE :

IF/ELSE ma dvé casti. Sekvence v prvni ¢asti se spusti v pfipadé, Ze je splnéna podminka senzoru (napfiklad True
pfi stistknuti dotykového senzoru), stejné jako v bloku IF. Pokud je podminka opacna (napfiklad False, dotykovy
senzor neni stisknut), robot rovede sekvenci blok( v druhé ¢asti bloku.

i 2 viis Truev ‘

,

V tomto pripadé se zapne LED, v pfipadé, Ze IR senzor je TRUE
(neboli rozpozndva pfedmeét). V opacném pripadé se bude otacet
motor.

Bloky v ELSE budou preruseny, jakmile se podminka spini, at uz
je jejich stav/trvani jakykoliv a program spusti sekvenci v bloku IF.




While:

WHILE blok bude aktivni tak dlouho, dokud bude

splnéna podminka senzoru (True nebo False, neboli

bude plnit subprogram ve smycce. Jakmile je >
podminka preruSena, sekvence v bloku WHILE se

okam?zité zastavi a program bude pokracovat k

dalSimu akénimu bloku. Napfiklad, dokud bude

stisknuty dotykovy senzor, motor se bude otacet po

sméru hodinovych rucicek a LED bude svitit (dokud

senzor nepustite).

while fax s +-o e |
4]

@

Wait Until:

Tento blok nastavi program do médu necinnosti,
dokud nenf splnéna urcita podminka. Napriklad,
program neprejde k rozsviceni LED dokud
nestisknete dotykovy senzor.

Wait until % até} 1 wlis Truev

Repeat Until:
Blok Repeat until bude prehravat ve smycce sekvenci S

3 o . . v/ M « repeat % at 2| 1 vlis| Truev @ AFTERv
blokl v ném a zastavi se jen v pfipadé, Ze je splnéna until L J
podminka. Smycka se prerusi, jakmile bude ) ©
podminka splnéna a program bude pokracovat na

dalsi akéni blok.

Repeat:

Opakovacich blokd, které nezavisi na senzorech nebo ménicich se inputech, ale na pevnych scénéfich, najdete v
softwaru tfi typy. Blok "repeat times" vam dava moznost nastavit pocet pozadovanych opakovani, zatimco
"repeat seconds" povede k opakovani sekvence po urcitou dobu. Posledni moznosti je blok "repeat forever",
ktery je urcen k prehravani sekvence v nekonecné smycce. VSimnéte si, ze tento blok nema zadny bod k pFipojeni
dalSiho bloku, jelikoZ uz neni mozné zadny pfridat.

repeata times @ ARIERS repeata seconds @ ARTERY)

repeat forever
o

Smycka trikrat Smycka 5 vterin Nekonecnad smycka




4. Bloky operatoru

V této kategorie najdete logické operatory, které jsou uzitecné v situacich, kdy by méla akce x —
probéhnout pfi kombinaci podminek. Obecné&, operatofi fikaji pocitaci, jak zachazet s
informaci.

vvvvvv

Kombinuji dva inputy k vytvoreni rozhodnuti. PFedpokladejme, Ze chcete zkombinovat dva senzory, které povedou
k pfikazu robotovi. Logické operatory AND a OR by nam méli pomoci.

4 )
INput 1 e Input 1
Output Output
Input 2 == Input 2
symbol AND symbol OR
Operator AND: KdyZ jsou oba inputy Operator OR: Kdy?Z je jeden nebo oba
"true", tak je i output "true". Jinak je inputy "true", tak je output "true".
output "false". Output vyjde jako "false"", pouze
pokud jsou oba inputy "false".
\. J

Blok logického operatoru

Logicky operator softwaru KEIRO ma dvé okna inputd,
do kterych se vkladaji hodnoty boolean, TRUE nebo
FALSE (vychozi.). Kliknutim na pole uprostfed muzete
vybrat operator AND/OR.

Inputy boolean

Vzpomente si, Ze blok senzoru je prakticky hodnotou
boolean, takze pretazenim téchto slotl vznikne
hodnota. Neboli, pokud budou oba sloty spojeny se
senzorovymi bloky, logicky operator vyhodnoti output
na zakladé téchto dvou inputd.

Nat L, 1visTruev‘ ANDWV |SVat L, 2vis Truev

J

— . PFedpokladejme, Ze mame robotické vozidlo se
while M= 1 Falsevl} AND Vv JESEIRR 2~ JFalser dvéma infratervenymi senzory na rozpoznavani
prekazek. Pokud nerozpoznaji Zadné prekazky,
chceme, aby se robot pohyboval vpred. Takze oba
senzory musi byt ve stavu False. Blok dopfedu tak
bude opakovan dokud budou obé dvé podminky
spinény.




5. Funkce

Funkce je podprogramem, ktery zahrnuje urcitou sekvenci prikazl. Jedna se jednoduse o
kratky program, ktery maze vyuzit ¢i spustit hlavni program bud'v sekvenc¢nim i
paralelnim moédu. Funkce jsou uZitecné k mensimu poctu blokd ve vyvojovém diagramu,
hlavné v pripadech, kdy potiebujete provést opakované dlouhou sekvenci prikaz.

viastni

Nastaveni funkce

K vytvoreni nové funkce pretahnéte blok "set

function" (nastavit funkci) a pretahnéte ho do

vyvojového diagramu. VSimnéte si, Ze blok neni
SR .. . o RT v . , = @ AFTERv

mozné pripojit k ostatnim blokdm, jelikoZ je prvnim repeat n times

blokem nové sekvence pfikazd. X

MUZete vytvorit podprogram pod blokem "set
function" (nastavit funkci) s jakymikoliv akénimi bloky
(outputy, senzory, ovladaci bloky, apod.). MUzete si je
také pojmenovat k jednodussi identifikaci, hlavné v
pripadé, Ze budete nastavovat nékolik funkci. Funkci si
muZete uloZit do pocitace/tabletu a kdykoliv ji
importovat pomoci ikon uloZit a nahrat.

Funkce obsahuje podprogram s prikazy

Pouziti funkce

K vyvolani funkce musi uZivatel umistit blok "Use a function" (pouzit funkci) do sekvence vyvojového diagramu.
V pfipadé&, Ze mate nastavenych nékolik funkci, vyberete si funkci z rozbalovaciho seznamu.

. Run in
function v parallel: .@ AFTER WV

Zaskrtavacr

Rozbalovaci L. Sekvence
seznam policko
paralelniho
programovani
Sekvencni rezim ReZim "Run in parallel” (soubeZné):
Vychozim nastavenim funkce je sekvenéni rezim. Paralelni reZim spustite zasSkrtnutim zaskrtavaciho
To znamena, Ze jakmile program dojde k bloku "use pole. V tomto rezimu program spusti Ukoly ve funkci a
function" (pouzit funkci) spusti vSechny ukoly ve okamZzité spusti dalsi ak¢ni blok ve vyvojovém
funkci. Jakmile dokonci vSechny ukoly ve funki, diagramu. Timto zplsobem se podprogramové ukoly
presune se k dalSimu bloku vyvojového diagramu. ve funkci spusti paralelné se zbytkem vyvojového

diagramu.




Programovani vyvojového diagramu

NiZe vidite vyvojovy diagram s popisky jeho hlavnich prvkd. K vytvoreni programu pfetahujete bloky z Listy blokd
(leva strana obrazovky) pod ikonu "Start" v hlavnim okné. VSimnéte si, Ze jakmile pretahnete akéni blok blizko
volnému bodu pfipojeni, oblast ztmavne. Kliknéte na symbol "+" na blocich k upraveni vlastnosti kazdého akcniho
bloku jako je napfiklad port, trvani apod. Po dokonceni programu kliknéte na LiSté menu na tlacitko "Send
program" a program bude poslan ovladaci MINI.

-

\

Bloky nepfipojené k
vyvojovému diagramu
jsou vybledlé a program
je ignoruje. Vyjimkou je
blok "Set Function"
(nastavit funkci).

K odstranéni blokd
je pretahnéte do

kose.

PFiblizeni Vychozi pfiblizeni Oddaleni

00¢

Zobrazte/skryjte vlastnosti
bloku kliknutim na symboly +/-.
Kazdy ukol si tak mUzete
upravit.

» K vytvoreni sekvence
prikaz( pFipojujte
bloky k sobé. Blok,
ktery neni soucasti
sekvence, nebude

. soucasti programu.
Duplicate

Delete

8 Mysi miZete ziskat dalsi informace a délat zmény ndsledujicimi kroky:

- PFesunite sv{j kurzor mysi nad ikony a bloky, ¢imZ zobrazite popisy a tipy.

- Kliknutim u blokU vyvojového diagramu na symbol "+" zobrazite vlastnosti blokd, které miZete upravit.

- Kliknutim na symbol "-" skryjete vlastnosti bloku.
- Pravym kliknutim na blok ho mdzZete duplikovat nebo rychle smazat jeden ¢i vice blokd.

N




Ukézky kédi

Ukazka 1 - Jednoduché programovani s motorem a LED

Tato ukazka vyuziva jeden motor a LED, které jsou v
daném poradi pfipojeny k portdm A a 1.V programu se
bud p F;,vptj yt P sru h d.p ,gh sicek « Zmeérite cas trvani

ude nejprve ?'ace molor po smeruv odinovych rucicek, - i v s et S
a to po 3,5 vtefiny a poté se zapne svétlo LED na 2,8 (float)
vtefiny. Program bude proveden pouze jednou.

* Vyberte stav On For Duration

@QONw 6 EECEN000 - TR
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Ukazka 2 - Pouziti soubéZnych Gkolia a Bloku doby neéinnosti

Tato ukazka vyuziva jeden motor a jedno LED, které jsou v « Zméite rychlost motoru

daném poradi pfipojeny k portdm A a 1.V programu se + Pousziti bloku doby necinnosti
bude nejprve otaCet motor, a to po 3 vtefiny na Urovni + Programovéni soubéznych ukold
rychlosti 80%. Program se bude poté 2 vtefiny nec¢inny. Pak

se motor zacne otacet rychlosti 40% a zaroven se na 2,5

vtefiny svétlo LED.

@re
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Ukazka 3 - Program ve smycce

Nasledujici ukazka vyuZiva jeden motor a LED, které jsou v + Zmerite smer otacevn/, .

. Y . . . * Program v nekonecné smycce
daném poradi pfipojeny k portum B a 2. Ukolem je, aby se
motor otacel proti sméru hodinovych rucicek 1,5 vtefin, poté
by se mélo zapnout svétlo LED na 1 vtefinu a tato sekvence by
se méla opakovat do nekonecna.

repeat forever

Ukazka 4 - Podminkovy prikaz IF

Tato ukazka vyuziva jeden motor, jedno LED a dotykovy senzor, které jsou v daném poradi pripojeny k portiim B,
1 a 2.. Dokud nestisknete dotykovy senzor (stav je FALSE) bude se motor otacet proti sméru hodinovych rucicek.

Pokud dotykovy senzor stistknéte (stav je TRUE), zapne se LED na 1,5 vtefiny a motor se bude otacet proti sméru
hodinovych rucicek 1 vtefinu, ale se zpozdénim 0,5 vtefiny.

* Stav On Forever

* Dotykovy senzor

* Podminkovy prikaz IF
repeat forever * Cas zpoZdeni




GEETESED Robotiku Zjstite:

L * Co jsou to inputy a outputy.
Konstrukce a programovani « Jak vylepsit konstrukci robota.
Do robotiky zahrnujeme dva hlavni aspekty: ¢ast konstrukce a * Jak manualné naprogramovat robota.
¢ast programovani. Na modelu vétraku mizete + Co je to vyvojovy diagram.
experimentovat s obojim. Naucte se, jak upravit konstrukci tak,
aby byla efektivnéjsi. Poté si manualné naprogramujte ovladac

a vyuZijte vizualnich blokd v softwaru KEIRO. Uroven obtiZnosti % % * & *
PotFebné materialy Cvi€eni 1. Stisknéte tla¢itka na ovladadi (input) a sepiste
- Creative Engineering 100 in 1 Robotized stru¢né vystup, ktery vysledujete na modelu (output).
Maker Pro (CE101MP-A

- Pocitac nebo chytré zafizeni se stazenym a
nainstalovanym softwarem KEIRO.

Postup: Vypinac @ >

Prikaz Output (vystup)

1. Na strankach 43-45 si najdéte instrukce a Motoru A
postavte model vétraku. Ujistéte se, Ze jste v pozici| @ ->
pripojili viechny kabely ke spravnym porttim. 4
Obmotejte kabely kolem ostatnich soucastek,

aby se vam nepletly kolem. Do zadni ¢asti Cviceni 2. Vytvorte
ovladace vloZte 3 AAA baterie 0 na opacné strané

a zapnéte zafizeni pomoci tlacitka vaseho vétraku
On-Off. druhy vétrak a

2. Vypina¢ obou motord by mél byt nastaven pFipojte ho do

v pozici I. V pozici O je motor vypnuty a portu B. Napravo
pozice Il spousti opany smér. Stisknéte vidite priklad
tlacitka motoru (pfikaz) na ovladaci, jak je konstrukce.
ukazano ve cvi€eni 1 a zapiste si vysledky,

které jste zachytili (output). CviCeni 3. Stisknéte

"Program" (Cervené

3. Vylepsete svlij model pomoci instrukci ve
SR J R blikajici svétlo ukazuje,

cviceni 2. . o

Ze se program nahrava)
4. Ve cvieni 3 si vytvorite na ovladaci a poté potFebna tlacitka k vytvoFeni nasledujici sekvence: o
manualni program. M?iné budete vétrak A se otaci po sméru hodinovych rucicek; vétrak B
potfebovat par pokusu, neZ se vam to se ota¢i po sméru hodinovych rucicek; oba vétraky se
povede. toci zaroven v opa¢ném sméru

5. Pripojte ovladac k pocitaci nebo
chytrému zafizeni. Spustte software

KEIRO a kliknéte na tlacitko pFipojit. Stisknéte znovu tlagitko "Program™ k uloZeni svého

6. Kliknéte na tlacitko "Receive programu a pak stisknéte tlacitko "Play", ke >
Program" (Obdrzet program) k nahrani zkontrolovani spravnosti sekvence. Pokud tlacitko Play
nahrané sekvence do softwaru KEIRO, stisknéte a podrZzite, program se spusti ve smycce.

¢imz se vam vytvofi "vyvojovy

diagram".

Cvi€eni 4. Na vyvojovém diagramu upravte vlastnosti

vsech akénich blokd k vytvofeni programu popsaného

nize. MlzZete pridavat dalsi akce (motory, doby

necinnosti) z levého menu: vétrak A se otaci po sméru
hodinovych rucicek 2 vtefiny rychlosti 100; vétrak B se @

7. Udélejte ve vyvojovém
diagramu zmeény popsané
ve cvi€eni 4. Poslete pak
program zpét do ovladace
kliknutim na tlacitko
"Send Program". UloZte
si program jako

"vétrak".

otaci po sméru hodinovych rucicek 2 vtefiny rychlosti
100; robot nedéla 1 vtefinu nic (blok doby necinnosti);
oba vétraky se otaceji zaroven stejnym smérem po 3
vteriny, A rychlosti 100 a B rychlosti 40.

Q

Engino model vétrak




. Zjistéte:
+ Jak funguje u robotld pohyb nohou.

Pohyb robota a pFikaz IF * Jak se pouziva Simulator a Gamepad.
* Jak se pouzivaji infracervené senzory s

Pohyb robota je velice dtleZity a obcas je téZké ho dosdhnout. K
y J Y J podminkovym pfikazem IF.

rozpohybovani robota existuje mnoho zpUsobd, které vétSinou
zalezi na jejich vyuziti: néktefi maji kola nebo dryhy, néktefi maiji
nohy a jini tfeba létaji pomoci vrtule. Zaexperimentujte si s

pohybem nohou u modelu hexapodu! Urovefi obtiZnosti J s % # *
Pot‘r'ebﬁé ma_terié]y _ _ Cviceni 1. Pfetdhnéte periferie (motory a senzory) na porty v
- Creative Engineering 100 in 1 Robotized Simulatoru podle modelu hexapodu. Bloky si zapiste také
Maker Pro (CE101MP-A sem do obrazku.

- Pocitac€ nebo chytré zafizeni se stazenym
a nainstalovanym softwarem KEIRO.

Postup:
1. Na strankach 46-51 si najdéte instrukce a
postavte model hexapodu.

2. Pripojte ovladac k pocitaci nebo chytrému
zarizeni. Spustte software KEIRO a kliknéte
na tlacitko pFipojit. Splfte cviceni 1 a 2, ve
kterych se naucite, jak pracovat se
Simulatorem v softwaru KEIRO.

b
o
=
o
>
E
[

3. Otevrete si okno Gamepad
kliknutim na spravné tlacitko m

a ovladejte jim svého robota. Cvi€eni 2. Ovladejte hexapoda pomoci Simulatoru dle

nasledujici sekvence: hexapod zatoci doprava pomoci jedné
4. V&imnéte si, 7e k pohybu dopFedu nebo nohy; hexapod zatoci doleva pomoci jedné nohy; hexapod
dozadu musi nohy zacinat stejnou pozici. U zatoCi doprava pomoci obou nohou.
kolecek by tento problém vibec nenastal a
pohyb dopredu je zavisly jen na rychlosti
otaceni motorl. Napadnou vas néjaké dalsi
problémy pFi pohybu pomoci nohou
(souvislosti)? NapiSte je do cviceni 3.

Cviceni 3. Jaké problémy mohou nastat, kdyZ pouzivate
misto kol nohy?

5. Splnte cvi€eni 4, kde si naprogramujete
hexapoda tak, aby se vyhybal prekazkam z
obou stran. K tomu budete

potfebovat POAMINKOVY |11 1 [ e n s
prikaz IF.

Cviceni 4. Vytvorte uvedeny program, diky kterému se
hexapod bude vyhybat pfekazkam z obou stran v nekonec¢né
smycce: hexapod se opakované pohybuje dopfedu; pokud
levy IR senzor rozpozna prekazku, prava noha by se méla
pohnout dozadu a leva noha dopfedu; pokud pravy IR
senzor rozpozna prekazku, leva noha by se méla pohnout
dozadu a prava noha dopfedu.

Umistéte do IF bloku spravné bloky. Ke konfiguraci IR senzort
na rozpoznavani predmétl se podivejte na stranku 25.

Engino model hexapod




Zjistéte:

« Jak funguji infracervené senzory s

PFikaz WHILE a logické cleny

Infracervené senzory se v robotice vyuZzivaji velice casto, a to pro
dvé vyuZiti: rozpoznavani mezi cernou a bilou barvou a
rozpoznavani predmétl. Vyzkousejte si obé programovaci vyzvy
a naucte se, jak nakonfigurovat IR senzory, jak se pouZiva

podminkovymi prikazy WHILE a IF.
+ Co jsou to logické cleny.

podminkovy prikaz WHILE a logické cleny.

PotFebné materialy

- Creative Engineering 100 in 1 Robotized
Maker Pro (CE101MP-A

- Pocitac nebo chytré zafizeni se stazenym
a nainstalovanym softwarem KEIRO.

- 4x bilé Ctvrtky formatu A3

- Cernou izolepu nebo ¢ernou fixu

- 4 bilé predméty pro detekci

Postup:

1. Na strankach 38-42 si najdéte instrukce a

postavte model robota. Ujistéte se, Ze jste
pripojili kazdé kolecko k portu na stejné
strané.

2. Slepte papiry A3 k sobé, abyste vytvorili
jeden velky obdélnik. Nakreslete cernou
velkou elipsu fixou nebo izolepou (obrazek
napravo). Jiny tvar si miZete stahnout na
strankach www.enginorobotics.com/
teaching_resource s/examples/

3. Otevrete si software KEIRO a nasledujte
instrukce ve cviceni 1 k vytvoreni
programu sledovani bilé. IR senzory by
mély koukat do zemé, takZe je nastavte
smérem dold. Robot se bude

pohybovat na bilé a zastavi kola

na cerné, neboli bude nasledovat

caru.

4. Prectéte si cvi€eni 2 k preméné na
robota, ktery rozpoznava predméty. Staci
upravit IR senzory tak, aby koukaly
dopredu. Po vytvoreni programu ho
muUZete otestovat umisténim Ctyr bilych
objektl (vysokych stejné jako senzory) k
vytvoreni imaginarniho ctverce, po jehoz
stranach se bude robot

pohybovat

(obrazek napravo.)

Engino model robota

Uroven obtiZnosti % % % % *

Cviceni 1. Na pocitaCi nebo chytrém zafizeni umistéte v
Simulatoru spravné ikony podle modelu robota. Pfetahnéte
potfebné ak¢ni bloky do vyvojového diagramu k vytvoreni
nasledujiciho programu pohybu po bilé a zafixovani cesty po
Cerné: zatimco (while) IR senzor v portu 1 rozpoznava bilou
barvu, motor v portu A by se mél otacet dopredu; zatimco
(while) IR senzor v portu 2 rozpoznava bilou barvu, motor v
portu B by se mél otacet dopredu.

Po umisténi spravnych blokd bude potreba zkalibrovat
infraCervené senzory na nasledovani cary. Vice najdete na
strané 25 v sekci "Kalibrace infracerveného senzoru"
uzivatelského manualu.

S timto programem se robot bude pohybovat po Cerné lince. K
otestovani vaseho

programu robota

umistéte na

Cernou elipsu,

kterou jste

si vytvorili,

a sleduijte,

jestli bude linku

nasledovat.

Cviceni 2.

PFetahnéte

do vyvojového diagramu

potfebné bloky k vytvoreni

nasledujiciho programu: robot se pohybuje vpred; pokud (if)
rozpozna bily predmét jednim nebo obéma senzory, robot
se zastavi; po 5 vtefinach by se humanoid mél otocit o 90
stupnd doprava, aby mohl rozpoznat dalsi predmét.

Tipy: Uhel je vzdy stejny, takze k otaceni O

je nutny pouze jeden program. K ‘.

nastaveni obou nebo alespon jednoho oo .

senzoru k rozpoznavani predmétu ‘ .

musite pouZit spravny logicky . Y.

¢len (AND a OR). Méli byste .’ :
také znovu zkalibrovat O t . . O
IR senzory, aby byly aktivované . L

k rozpoznavani pfedmétd. ‘




Zjistéte:
* Jak funguiji stacionarni roboti.

PFiklad z praxe: primyslové rameno

Roboti se ¢asto vyuZivaji v priimyslu, kde hraji hlavni roli
vyrobnich linek. Jejich nej¢astéjSim vyuZitim je podoba
stacionarnich ramen, ktera presouvaji ¢asti z jednoho mista na
druhé pomoci technologie senzoru. S twister modelem si
muZete vyzkouSet simulovanou verzi téchto situaci.

+ Jak funguje podminkovy pfikaz
REPEAT TIMES.

+ Jak funguje podminkovy pfikaz
REPEAT UNTIL.

Uroven obtiZnosti % % % % %

Potfebné materialy

- Creative Engineering 100 in 1 Robotized
Maker Pro (CE101MP-A

- Pocitac nebo chytré zafizeni se stazenym a
nainstalovanym softwarem KEIRO.

- Izolepu a 1 lehkou plechovku

Postup:
1. Na strankach 52-57 si najdéte instrukce
a postavte model twistera.

2. Stacionarni znamena, Ze stoji na
pevném misté. Ve cvi€eni 1 upevnite
robota, aby se nehybal pfi otaceni.

3.V programovani jsou velice dllezité
programy s opakujicimi se prfesnymi ukoly.
Ve cvi€eni 2 vytvorite program ve smycce,
a to pomoci

bloku "repeat times".

4. Neékdy chceme, aby se

smycka opakovala, dokud

neni splnéna podminka senzoru. Ve
cviceni 3 se naucite, jak

toho docilit, pomoci bloku

"repeat until".

5. Stacionarni roboti casto funguji na
zakladé presného navodu k dokonceni
rutinni prace. K tomu se vyuziva technologie
IR senzord, aby robot védél, jak se
pohybovat. Pokud vyuZijete pouze ¢asovani,
po mnoha opakovanich zacne byt robotlv
pohyb chybny. Ve cvi€eni 4 si vytvorte
simulaci rutinni robotické prace.

Engino model twister

Cvi€eni 1. Vytvorte si manualné jednoduchy program otaceni
ramenem. Umistéte robota na zem a sledujte, co se bude dit
pfi pfehrani programu. Uvidite, Ze se otaci i zakladna.

Tento problém spravite umisténim zluté kladky pod

vSechny 4 rohy zakladny. Pro vétsi stabilitu mGzete

umistit kladky na izolepu. VyzkouSejte program znovu.

Cvi€eni 2. Na pocitaci nebo chytrém zafizeni umistéte spravné
ikony do na Simulator podle modelu twister. Pfetahnéte
potfebné bloky do vyvojového diagramu k vytvoreni
nasledujiciho programu: twister se bude otacet 1 vterinu
rychlosti 50, pak zavre a otevre své rameno, tato sestava by se
méla zopakovat 5 krat.

Tip: PouZijte blok "repeat times".

Cviceni 3. Vytvorte nasledujici program (sevieni ramene by
mélo byt na zacatku oteviené): twister se bude otacet,
dokud (until) bo¢ni IR senzor nerozpozna pfedmét nebo
ruku; pokud ve chvili necinnosti modelu umistime pred IR
senzor ramene plechovku, sevieni by se mélo uzavrit a chytit

ji.

TIP: PouZijte blok "repeat until" pro prvni ¢ast programu a
upravte rameno pro lepsi sevieni, pokud to bude potfeba.

Cviceni 4. Umistéte do ramene modelu plechovku a vytvorte
nasledujici program: twister se otoci o 180 stuprit doleva s
plechovkou v sevieni; jakmile model zastavi, rameno by se
mélo povolit a upustit plechovku, twister by se poté mél otocit
0 180 doprava (neboli do své pavodni pozice); jakmile umistite
plechovku pred senzor ramene, model by ji mél sevrit a
postup opakovat (otoceni o 180 stupriti, upustéeni plechovky a
otoceni nazpét).

Tip: umistéte dva pfedméty (nebo svou ruku) na jednu ze
stran prostfedniho senzoru k jeho spusténi.




& Tipy ke stavéni

xire

Dvojity rozpojovaci
nastroj

2. MOZNOST:
VloZte nastroj do otvoru
a vytlacte tak druhou
soucastku!

1. MOZNOST:
Zmacknéte nastroj, ¢imz
rozpojite malé
soucastky!




# Navody na stavéni
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Bezplatna aplikace @ Vice teorie

. — ' a experimentu
o Vice modelU najdete se svym id T I
pocitatem nebo tabletem na tomto naj ete online:

odkaze: www.engino.com/theory/ce101mp-a

C,H,0, +2ADP +2%i—»2( Q) +2ATP +ZNADH +H'

www.engino.com/instructions/ce101mp-a

O Stahnéte si aplikaci, kde najdete 3D
navody s popisem krok za krokem!

Engino kidCAD (3D Viewer) aplikace:

GETITON #Z  Available on the
}‘ Google Play § @ App Store
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elektronicky, mechanicky i jinak pro jiny ucel nez osobni. Vyjimmkou mdze byt ¢innost schvalena
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