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A

postavte si ventilator

Model ventilatoru vam predstavi hlavné
programovacie pojmy a inovativny ovladac¢ MINI
2.0. PomdzZe vam tieZ otestovat r6zne premenné a
programy vytvorené pomocou softvéru KEIRO.

o Co su vstupy a vystupy.

e Ako ru€ne naprogramovat robota.

A

postavte si robota

Postavte si model robota a vyuZite jeho dvojité
schopnosti! Pomocou programovatelnych senzorov
robot rozpozna €iernu a bielu farbu, ¢im méZze ist po
Ciare a rozpoznat objekty na svojej ceste.

e Ako funguju infraervené senzory.

o Co su to logické €leny a prikazy WHILE

A

postavte si hexapoda - Sest'nohého
robota

Experimentuje s pohybom néh namiesto kolies s tymto
zaujimavym modelom hexapoda! Nastavte na obe strany
infraervené senzory, aby sa spustili pri bliZziacej sa
prekazke a robot sa jej tak pomocou svojich néh vyhol.

e Ako pracovat s pohybom néh

o Co je to prikaz IF.

A
postavte si robota Twistera

Tento twister robot napodobriuje ozajstné
robotické ruky, ktoré sa ¢asto pouzivaja v
priemyselnych nastaveniach. Nastavte model tak,
aby presne pracoval a presuval predmety
pomocou technolégie infracervenych senzorov.

e Ako pracovat so stacionarnymi robotmi.

e Co je prikaz REPEAT UNTIL.
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© Teorie

Co sa nauc¢ime

"Hlboko vnitri je robotika o nds. Jedna sa o disciplinu
napodobriovania nasich Zivotov, premysilanie, ako to
viastne fungujeme." Tento citat od profesora
matematickej informatiky Roda Grupena najlepsie
popisuje, ako vnimaju robotiku vedci: ako simulaciu
zivotnych funkcii pomocou mechaniky a pocitacov.
Ale dokaze niekedy ludstvo vytvorit roboty, ktoré by
mali city a rozhodovali by sa samostatne v situaciach,
ktoré programovaci jazyk nepredvidal? Ak uz nas caka
v buducnosti ¢okolvek, dnesni mladi ludia musia
jasne vediet, Co su to roboty od zakladov robotiky a
programovania po vyrobenie svojich vlastnych
funkcénych zariadeni! Nasledujuce stranky boli

navrhnuté presne s touto predstavou Robotika by bez pocitacového programovania

nemohla existovat

Tato brozura obsahuje rozsiahlu teoreticka sekciu so stavebnymi vyzvami a zaujimavymi faktami, aby ste sa
dozvedeli ¢o najviac o robotoch a ich vyuziti v dennom Zivote. BroZlra obsahuje taktiez uZivatelsky manual, ktory
do detailu vysvetluje vSetky aspekty inovativneho robotického systému ENGINO. Objavte vSetky vedecké zasady, a
to experimentovanim, navody krok za krokom a fascinujuce ulohy. Riadte sa navodmi na postavenie zaujimavych
robotickych modelov, ako je napriklad Skorpién, améba, automatizovany dom, ventilator, hexapod,
ukazovatko, lopata, twister, kocka a robot. Vela dalSich vzdeldvacich materidlov najdete online!

Historia robotiky

Histdria robotiky zac¢ina uz v antickych dobach. Od

antiky ludia premyslali nad umelymi konstrukciami,

ktoré by nahradili cloveka v réznych ulohach so

< svojim vlastnym rozumom. Jeden grécky mytus
rozprava pribeh Talosa, obrovského humanoida z

bronzu, ktorého postavil Hefaistos (grécky boh

kovacstva), aby chranil ostrov Kréta. Uvahy o tvoroch
podobnych robotom sa dochovali po celom svete - v
Nérsku, na Blizkom vychode, v Indii a Cine - v réznych
podobach: texty, kresby, malby a dokonca v

V hieroglyfoch boli objavené automatické zariadenia egyptskych hieroglyfoch.

Anticki vynalezcovia a remeselnici sa pokusali o
postavenie ranych "robotov". 1lo o r6zne podoby od
jednoduchych po komplexné zariadenie, ktoré plnili
rézne ulohy, zdanlivo autonémne. Preto sa im
hovorilo automaty - z gréctiny "konajuci svoju vlastnou
vblou", aj ked tomu tak nebolo. UZ 4 storocie pr. N. L.
Udajne Archytas vyrobil parny lietajdci stroj nazyvany )
"holub". Ludia tej doby tvrdili, Ze jeho stroj preleti
vzdialenost 200 metrov! Dal$im vynalezcom bol Heron
z Alexandrie (10-70 n. L.), Ktory mal mnoho
kreativnych ndpadov ako napriklad automatické dvere
od chramu, sochy na virenie vina alebo parou a
vetrom pohafnané stroje ako jeho slavny "aeolipile".

Modernd replika Heronovho stroja - aeolipile




Al-DZazdriho kresba retazového Cerpadla
pohdrianého vodou

V roku 1898 ukazal srbsko-americky vynalezca
Nikola Tesla prvé radiom riadené plavidlo.
Skutocné roboty, Cize také, ktoré boli schopné
prijimania spatnej vazby od svojho okolia a
zaroven reakcia na nu, sa objavili v 20. storoci. V
roku 1948 vytvoril Grey Walters malé robotické
korytnacky so svetelnymi a dotykovymi senzormi,
ktoré tak mohli hladat "jedlo". O niekolko rokov
neskor si George Devolo nechal patentovat
svojho robota Unimate, ktory zvladal vykonavat
priemyselnud pracu. Bol nainStalovany v roku
1961 do tovarne, aby zdvihal horuce kusy kovu z
tlakového lejacieho stroja a ukladal ich na seba.

(SN

@ Vedeli ste, Ze ...

Spisovatel science fiction Isaac Asimov
zostavil "tri zakony robotiky" vo svojej
poviedke "Hra na nahafacku" vydanej v
roku 1942. Tieto pravidla zneju: 1) Robot
nesmie ublizit cloveku alebo svojou
necinnostou dopustit, aby bolo ¢loveku
ublizené .; 2) Robot musi poslichnut
prikazy ¢loveka, okrem pripadov, ked'su
tieto prikazy v rozpore s prvym zakonom .;
3) Robot musi chranit sam seba pred
poskodenim, okrem pripadov, ked je tato
ochrana v rozpore s prvym, alebo druhym
zakonom.

[saac Asimov (1920 - 1992)

V stredoveku najdeme mnoho prikladov automatov,
vacsinou vo forme zvierat alebo [udi. Ludia stavali zabavné
stroje, ktoré boli naprogramované na jednoduché ulohy,
ako posuvanie néh alebo otacanie hlavy pomocou
mechanizmov otacavych koliesok. Moslimsky inzinier Al-
DZazari (1136-1206) opisal vo svojej knihe "Kniha vedomosti
doémyselnych mechanickych zariadeni" 100 automatickych
mechanickych strojov. Neskor hral vo vyvoji robotiky
dolezitu ulohu francuzsky vynalezca a umelec Jacques
Vaucanson (1709-1782), ktory sa snazil ukazat, ako funguju
veci v prirode. Niektoré jeho vynalezy ukazovali postavy,
ktoré hrali na ozajstné nastroje (flautu a tamburina), a
slavnu “traviacu kacicu", ktora napodobnovala travenie
potravy.

Robotické rameno Unimate

V 60. rokoch 20. storocia inZinieri rieSili problém
robotického pohybu vytvaranim robotickych ramien a néh
inSpirovanych prirodou. V 70. a 80. rokoch 20. storocia
umoznili pokrocilé technolégie a malé pocitaCové suciastky
pouZzitie vSetkych Casti priamo na robota namiesto ich
prepdjania kablami na externom pocitaci. Od 90. rokov 20.
storoCia roboty eSte viac pokrocili a spracovavali dalSie
komplexné ulohy. V dnesnej dobe sa vyuzivaju v kazdom
aspekte ludského Zivota od domaceho vybavenia a
asistencie (ako napriklad AIBO roboticky pes, 1999 a
Roomba, roboticky vysavac, 2008) po priemyselné vyuZitie
(napriklad pri vyrobe aut) a prieskumy (ako Epson, lietajuci
robot, 2004 ) dokonca aj vo vesmire (prieskumné roboty na
Marse, 2004). AvSak toto vSetko je zatial len zaciatok,
pretoze buducnost robotiky vyzera velmi slubne!

Dva typy vysavacov Roomba




Definicia robota

Pojem "robot" predstavil prvykrat Cesky spisovatel
Karel Capek v roku 1920 vo svojom drédme R.U.R.
podla slova vyznamu "praca" v slovanskych jazykoch.
To nam ukazuje, ako ludia spociatku chapali
predstavu robotov: "stroje, ktoré vykonavaju ulohy,
ktoré su priliS nebezpecné, komplikované alebo
jednoducho nudné pre Cloveka". Avsak vedeckejSou
definiciou je, Ze robot je mechanicky stroj, ktory
vnima spatnu vazbu od svojho okolia a je schopny na
nu vhodne reagovat. Tym padom roboty maju - do
urcitej miery - naozajstné autonémne spravanie a
teoreticky premyslaju a spravaju sa podla seba. Toto
vSak zavisi od ich programu a prednastavenych
prikazov.

Robotické dvere s dotykovym senzorom v metre

Druhy robotov

Roboty sa vyrabaju v réznych podobach a tvaroch a
zvladaju jeden alebo viacej uloh vdaka ré6znym
nastaveniam a podmienkam. Preto méZze jeden
robot patrit aj do viacerych kategérii. Takze ako
rozpozname jedného robota od druhého? Mézeme
vyuZit kategorizacie podla funkcie robota. To nam
ukaze uZitocnost robota a zaroven ako by mal asi
vyzerat, Ci aké suciastky by mal mat, aby fungoval
spravne. Hlavnymi typmi podla funkcie su:

<

Robotické ramend sa vyuZivaju pri skladani aut

Napriklad automaticky otvarajuce sa dvere (v
obchodoch, hoteloch a podobne) st robotické. Maju
senzory pohybu, ktoré neustale vysielaju infracerveny
signal. Pokial je tento signal naruSeny niekym, kto sa
postavi pred neviditelny IU¢, centralny procesor vyda
prikaz dveram, aby sa otvorili. Po niekolkych
sekundach sa dvere zatvoria a postup sa opakuje.
Dal$imi prikladmi robotov st napriklad domaéce
systémy vykurovania a svetla, €o sa zapinaju
pohybom. Napriklad auta a hracky na dialkové
ovladanie naopak nie su roboty. Iba prijimaju priame
rozkazy k pohybu cez ovladac. V tomto pripade sa
nejedna o spatnu vazbu, nerozhoduju sa sami, ked
ide o objekty okolo nich - napr. nezastavia pred
murom.

Roboticky cistic bazénov

Priemyselné roboty su automatizované
roboty, ktoré sa vyuzivaju v tovarfach na

< nosenie tazkych predmetov alebo plnenie
rutinnych uloh - napr. Zvaranie, malovanie a

manipulacia s materialmi.

Zabavné roboty su vacsinou vyrobené pre
zabavu a nemaju praktické vyuzitie,

Priemyselné robotické rameno

napriklad robotické hracky.

Roboticka hracka



Lekarske roboty sa vyuzivaju v zdravotnictve (v nemocniciach, lekarnach,
klinikach a zdravotnych centrach) pri tréningu doktorov alebo aj pri
procedurach, ktoré vyZzaduju presnost (operacny robot).

( Vojenské roboty su sucastou pokrocilych armad a policie. Vyuzivaju sa
namiesto ludi, vacSinou v nebezpecnych situaciach, preprava municie,
zneSkodnovanie bdmb alebo dokonca vojnové boje, napr. malé tankové
roboty.

Domace a servisné roboty su navrhnuté pre komercné vyuzivanie doma
alebo v praci, kde nam nejakym spésobom ulahcuju Zivot, napr. roboticky
vysavac.
Robot na likvidaciu b6mb

Prieskumné roboty sa vyuzivaju pri
preskimavani drsnych prostredi,

( ktoré su pre ludi prili§ naro¢né. Ako
podzemné jaskyne, oceany (napriklad
vodné roboty) alebo iné planéty.

Virtualne roboty su roboty, ktoré sa
pouzivaju vo virtualnych podmienkach.
Spravidla ide o urcity typ velkych
okuliarov s obrazovkami, ktorymi si
zakryjeme o¢i, a Specialnymi
rukavicami, aby ste mohli kedykolvek
pozerat a pracovat vo svete virtualnej

reality.

Vodné roboty VWybavenie na virtudlnu realitu

@ Vedeli ste, zZe ...
= Hobby roboty su roboty, ktoré boli vyrobené nadSencami

Existuje Specialny futbalovy turnaj pre robotiky ako velkymi spolo¢nostami. Ich i¢elom je

roboty - "RoboCup"! Prvé roboty, ktoré testovanie réznych suciastok a technolégii alebo iba

sa zUcastnili robotického futbalu boli jednoducho relax ako je napriklad lietajuci dron.
vyrobené v Japonsku v roku 1997. Hraci

zvladali lokalizovat loptu a kopnut do nej SutaZné roboty su vyrobené na sutazenie s inymi robotmi v
nohami. Vyrobcovia tychto robotov si réznych vyzvach. Tato kategoéria je podobna tej predoslej,
dali za ciel, Ze v roku 2050 sa roboticky pretoZe sUtaze vacSinou organizuju fanusikovia robotov a
futbalovy tim stretne s vitaznym timom chcu na nich otestovat robotie zru¢nosti ¢i ziskat cenné
Majstrovstiev sveta vo futbale a vyhra! skusenosti. SutaZe sa tiezZ konaju pre vyvojarske timy z
Myslite si, Ze dovtedy dosiahnu robotické celého sveta, aby sa mohli zdokonalovat vo svojich
technolégie taku Uroven futbalovych navrhoch.

zrucnosti?

Roboticki futbalisti Robot lietajdci dron




Vyuzitie v zivote

21. storodie je zaiste dobou robotickej vedy a pokrocilych technolégii! Roboty najdeme v3ade, a to nielen tie
humanoidiho typu, ktoré si ludia vzdy predstavuju, ale ¢asto vo velmi jednoduchych formach ako trebars
systémy vykurovania v domoch alebo senzory vzdialenosti v autach. VyuZitie robotickych systémov v
kazdodennom Zivote je rozsiahle a [udia su na nich viac a viac zavisli. Precitajte si nizSie o niektorych

charakteristikach vyuZitia robotov a predvedte sa postavenim a naprogramovanim navrhovanych modelov od
Engino Robotics.

@ Stavanie JAAZAE AT L

Vyhybanie sa zraZkam: moderné vozidla su vybavené r6znymi senzormi, aby vodici nemuseli premyslat nad
tolkymi vecami pri riadeni. Detektor dazda moZe spustit stierace pri dazdi alebo detektor svetla méZe rozpoznat,
& je der alebo noc a zapnut tak spravne svetla. Co sa tyka bezpeénosti, tak vela dut ma senzory vpredu a vzadu
senzory vzdialenosti, ktoré varuju vodica, ked sa mdZe schylovat k zrazke,

hlavne pri parkovani alebo prechadzani Uzkymi priestormi. V situaciach,

kedy je pri aute Clovek alebo zviera a vodic si ich nevSimne, mézu

tieto senzory aj zachranit Zivot!

Postavte si Engin model "Ukazovadlo" a

experimentujte s vyhybanim sa koliziam.

Nasmerujte infracervené senzory smerom dole, aby
nasledovali urcitu cestu, alebo ich otocte do stran, >
aby sa vyhybali prekdzkam z lavej ¢i pravej strany

vozidla.

R P AN
@ Vyzva r% néj:eét\;ogxline

Robotické domy: moderné domy zacinaju byt ¢im dalej
"mudrejSie" a vela predtym manualnych funkcii sa deje

® 1,

Engino” “pointer” model

@ Vedeli ste, Ze ...

automaticky! Napriklad automatické dvere sa otvaraju a 12. novembra 2014 pristal prvykrat v
zatvaraju automaticky pomocou detektorov pohybu a histérii roboticky modul Philae na povrchu
senzory tepla meraju vykyvy v teplote, aby mohli zapnut komeéty! Tento obdivuhodny pocin bol
systém chladenia alebo vyhrievania. InZinieri experimentuju sucastou vesmirnej misie Rosetta, pri
s intelgentnymi chladnickami, ktoré by sa dokazali samé ktorej od januara 2014 obiehala roboticka
doplnit v pripade, Ze by im chybali Specifické produkty vesmirna sonda okolo skimanej kométy
(mlieko, vajicka, maslo), a objednali by si ich online! 67P. Cielom misie bolo zistit, ¢i sa na
kométe neskryvaju napovedy k vzniku
Experimentujte s automatizaciou domu postavenim Engine sine¢nej sustavy a Zivota na Zemi.

modelu "automatizovany dom" (navod ndjdete online).
Zapnite dvere a ventilator pomocou infracervenych
senzorov.

v

Engine model
"automatizovany
dom"

Reprezentdcia vesmirnej misie Rosetta




QD vin

Nebezpeéné misie: roboty UspesSne nahradzaju ludi
v nebezpecnych situaciach. Ludia sa tak nemusia
vystavovat riziku a misie byvaju splnené rychlejsie a
lepSie vdaka pokrocilym robotim schopnostiam.
Robot napriklad rozpozna nebezpecné materialy,
ktoré moéze s ludskou pomocou na dialku zneSkodnit.
Operator vyuziva na sledovanie a manipulaciu s
bombou senzory robota.

Postavte si Engin
mode/
"Robot" (stranky
38-42) a
umiestnite
infracervené
senzory dole, aby
nasledovali urcitu
cestu, alebo
dopredu, aby
identifikovali
"nebezpecné"
objekty, pred
ktorymi budu
varovat pohybom.
Engine model "Robot"

Prieskum vesmiru

Ludstvo vzdy fascinovali divy vesmiru a moznost
preskimavat nové svety alebo objavit mimozemsky
zZivot. Avsak podmienky mimo zemsku atmosféru
mo&zu byt pre [udi zniCujlce: sinecné burky,
nedostatok kyslika, gravitacné polia a teploty na
absolutnej nule (-273 stuprov Celzia) su len
niekolkymi z moznych nebezpecenstiev. VSetky
vyzaduju velmi drahé vesmirne obleky a roky tréningu
a planovania na maly vylet okolo Zeme alebo na
Mesiaci. Co sa vzdialenosti tyka (napriklad pri ceste na
inU planétu), musia byt prieskumnici ochotni vratit sa
na Zem aj za niekolko desatroci alebo vbbec!

Mars Rover “Opportunity”

>

<

QD vine

Priemyselné vyuZitie: dalSim rozsirujucim sa
vyuzitim je priemyselny sektor, kde roboty nahradzaju
pracu ludi. Ide vacSinou o stacionarne alebo vedené
pohybujlce sa roboty s ohybnym ramenom na
zdvihanie tazkych predmetov alebo plnenim preciznej
prace (napriklad zvaranie). Su idealne do tovarni na
montazne linky. Ludia sa boja, Ze automatizované
postupy povedu k zniZzeniu pracovnych pozicii, tak to
ale nie je, kedZe vznikaju nové pozicie na udrzbu a
opravu robotickych strojov a zaroven sa tym zlepSuje
kvalita produktov.

Postavte si Engine "Twister" (stranky 52-57) a riadte
jeho pohyb pomocou technolégie infracervenych

senzorov.
v

Engine model "Twister"

Mars Rover “Curiosity"

NasStastie existuju roboty! Tie su idealne na vesmirny
prieskum, pretoze nemaju problémy tykajuce sa
prezitia a nevadi im stravit na misii dlhSiu dobu. S ich
pokrocilymi schopnostami moZzu preskimavat
povrch planéty, analyzovat miestnu pddu a
atmosféru, hladat vodu a dalSie chemické zluceniny a
tiez poslat spat na Zem vela cennych fotografii vo
vysokom rozliSeni. Momentalne su aktivne dva
prieskumné Rovery na Marse - Opportunity a
Curiosity, a mnoho dalSich robotov, ktoré lietaju
okolo asteroidov, komét a planét, a reprezentuju tak
nase [udstvo!



Programovanie

Okrem mechanickych suciastok je zasadnym pre

fungovanie robota tiezZ programovanie. Ako uz sme

spomenuli, zariadenie je povazované za robotické, len

ak je schopné reagovat, komunikovat so svojim

okolim. Robot rozlUsti prijaté informacie a rozhodne )

sa pre prislusnu akciu podla svojho programu

pomocou mikro ovladaca. Vyrobcovia robotov ¢asto

vymyslaju svoje vlastné programovacie jazyky, a preto

existuje mnoho typov robotickych softvérov. Nastastie

existuje par zakladnych pojmov, ktoré by sme mali pri

vyvijani programu poznat, a tie su nizSie popisané.
Pracujuci programdator

Programovacie jazyky

NajdblezitejSim prvkom akéhokolvek pocitaca alebo robotického vyvoja je programovaci jazyk. VSeobecne je
programovaci jazyk takyto sibor gramatickych pravidiel a slovniCek inStrukcii pre robota, aby plnil urcité tlohy.
Jazyk sa sklada z dvoch hlavnych casti: z formy (syntaxu) a vyznamu (sémantiky) textu. Existuju dva vSeobecné
druhy programovacich jazykov: nizSie, ktoré pouZzivaju stroje na chapanie (strojovy kod s Cislami a symbolmi) a
vysSie, ktoré obsahuju ludsku rec (v textovej podobe) a automatizaciu, ¢im ulahcuju proces programovania, ktory
je zaroven nam zrozumitelny. V pocitaCovom softvéri sa spustitelny sibor nazyva "zdrojovy koéd". V zdrojovom
kode su algoritmy, ktoré sa skladaju z operacii popisanych krok za krokom, ktoré tvoria jednotlivé programovacie
prvky, ktoré sa nazyvaju prikazy (vysvetlené nizsie).

Kazdy, kto by si chcel vytvorit pocitacovy program,
by si mal vybrat programovaci jazyk velmi opatrne,
pretoZe sU navrhnuté a pouzivané pre rézne Ucely.
NajbeznejsSimi vyS3imi jazykmi su:

« (C++ je pravdepodobne najpouzivanejsi jazyk, v
ktorom je vyvinuta vacSina aplikacii.
- Java savyuziva v zariadeniach, v ktorych je )
nainstalovany Java Virtual Machine (JVM) nezavisle
na systéme.
« Javascript je webovy jazyk vyuzivany na
vykonavanie operacii na pocitacoch pouzivatelov
miesto sietového servera.
+ Python je povazovany za najjednoduchsi Jazyk HTML je vyuZivany konkrétne pri
programovaci jazyk na naucenie. vytvarani webovych stranok

Prikazy

V pocitatovom programovani je prikaz prakticky inStrukcia, ktora hovori
pocitaCu, o ma robit. Asi si dokazete predstavit, Ze tieto prikazy musia byt
dostatocne presné, aby robot spravne fungoval. Zaroven sekvencie
prikazov Cize radenie Uloh je rovnako délezité. Predstavte si, Ze sa riadite
navodom na pecenie torty. Ak su kroky receptu nespravne alebo su
napisané v nespravnom poradi, pravdepodobne budete mat v kuchyni len
bordel! V textovych programovacich jazykoch su prikazy vacsinou napisané
riadok po riadku a obsahuju Specialne znaky pre rézne Ulohy. Toto simuluje
softvér KEIRO, v ktorom je okno (KEIRO Code), ktoré vyuziva pseudo-jazyk
(nejde o naozajstny programovaci jazyk), ktory umoznuje uzivatelom

Prikazy sa zapisujd ako riadky textu zobrazit rozne objednavky podla ich poradia v sekvencii ako riadky textu.




Stroj, ktory vyuZiva manudlne programovanie

Pomocou programovacieho panela (teach
pendant), ktory pripomina bezny ovladac,
moZe uZivatel ovladat robota dialkovo, aby
robil Specifické pohyby, napriklad zdvihol
suciastku auta a umiestnil ju na pas. Pri
manualnom programovani sa tvoria
sekvenecie prikazov a automaticky sa ukladaju,
takze robot méze pracovat rovnakym
spdsobom aj nadalej. Programatori mézu kod
neskdr upravit a urobit zmeny tykajlce sa
rychlosti, presnosti a plynulosti pohybu. Ked'je
vSetko hotové, poslu robotovi hotovy program
naspat.

(SN

@ Vedeli ste, Ze ...

Prvym pocitaCovym programatorom
bola anglickd matematicka Augusta Ada
King (grofka Lovelace). Ada napisala v
roku 1847 prvy algoritmus v histérii,
ktory bol urceny pre stroj. Jednalo sa
konkrétne o algoritmus, ktory by
vypocital Bernoulliho ¢isla pomocou
analytického stroja - napad ktory
Charles Babbage navrhol do
mechanického pocitaca.

Obraz Augusty Ady King (1815 - 1852)

>

Manualne programovanie

Vacsinou je postup na vytvorenie tovarenského robotického
programu taky, Ze sa spiSu vSetky prikazy v programovacom
jazyku, skontrolovanie ¢i funguju za urcitych podmienok, a
rézne Upravy kym sa nepride k uspokojivému vysledku.
Tento proces si vyzaduje komplexné zrucnosti v kddovani a
Casto je limitovany Specifickym rozsahom pohybu, napriklad
ked robot presuva objekty z jedného miesta na druhé. Ale
¢o ked chceme napodobnit presné pohyby pracovnika,
naprogramovat robota, aby robil ludskd pracu bez pisania
narocnych programovych inStrukcii? Moderné robotické
technolégie nam toto presne umoznuju prostrednictvom
manualneho programovania.

Pracovnik pouZivajuci programovaci panel

Manualne programovanie je jednou z hlavnych casti
enginom KEIRO softvéru. Ide o uzito€ny spdsob ako vytvorit
program za beznych podmienok bez akejkolvek znalosti
samotného softvéru. Uzivatel jednoducho stlaca tlacidla na
ovladaci ERP MINI 2.0 a nahra sekvenciu prikazov, ktoré
bude robot v redlnom ¢ase plnit. Potom o je program
uloZeny, mo6ze byt kedykolvek manualne prehrany dokonca
aj v slucke. Ak by uZivatel chcel navyse upravit premenné
prikazov a pridat podmienkové prikazy, méze to
jednoducho urobit po pripojeni zariadenia k pocitacu a
zaslanim programu do KEIRO softvéru. Ked bude program
hotovy, staci ho poslat robotovi na spat na testovanie.

Manudlne programovanie cez
oviladac MINI 2.0



UZivatelsky manual

Filozofia Engino Robotics

Vyvoj intelektu pomaha Studentom rozvijat ich napady a zaroven ziskavat nové informacie. To je zasadné pri
rozvoji a zlepSovani kreativity a laboratérnych zru¢nosti. Kombinacia ovladaca MINI 2.0 a softvéra KEIRO, ktory
Caka na patent a je podobny softvéru Scratch, je idedlnym prostriedkom k uceniu robotiky. Ovlada¢ MINI 2.0 dava
Styri prepojené moZnosti programovania, ktoré mézu byt skombinované tak, aby si kazdy uzivatel vybral
metddu zodpovedajucej jeho veku a skdsenostiam.

Manualne programovanie

Prvou Uroviiou programovania je fyzicka interakcia s
ucebnym materialom. Stlacanie tlacidiel je metdda,

ktord poznaju vietky deti. Studenti mézu nahrat

< akukolvek sekvenciu prikazov cez tlacidlo "Program",
uloZit ju na zariadenie a potom stlacit tlacidlo "Play"

pre zopakovanie akcie. Tato programovacia metdda je
zasadna pri uceni sekvencie udalosti a systému

prikazov.

Simulator

Ide o Specialne okno v softvéri Keir, ktoré simuluje

funkcie naozajstného ovladaca s digitalnymi )
tlacidlami namiesto fyzickych. Po pripojeni ovladaca

MINI 2.0 k zariadeniu (pocitacu alebo tabletu) moéze
uzivatel nahrat program a vidiet spatnud vazbu od

robota. Pri nahravani programu sa generuje g
vyvojovy diagram a ukazuje sa v podobe vizualnych g
blokov. (]
S— KEIRO Code
MOTOR: PORT: A
STATE: ON FOREVER " . " . . , ,
Direction: CLOCKWISE Pseudojazyk" (nejde o naozajstny programovaci
e gg?gdi éQS . jazyk) vytvoreny priamo pre softvér Keir. Pouziva vela
8 AFTE¥ PRE\'/IOUS ( znamych pojmov z programovania ako napriklad
o IF: EEB?H: Eg?%i i == TRUE BEGIN, IF, END pod. Je to idealny nastroj na
5 %gclz‘ée: (gl;l . FgR DURATION predstavenie pokrocilého programovania, pretoze
X Duration’ ( 1.5 ukazuje rychly nahlad programu v textovej podobe.

S):
AFTER PREVIOUS




Vyvojovy diagram

"Vyvojovy diagram" je hlavnym programovacim

prvkom softvéru Keir. Tu méze uzivatel vyuzit vSetky
outputy a inputy robota na vytvorenie

sofistikovanejSich programov. Platforma je vytvorena

v blokovom programovacom jazyku podobnom

SCRATCH, ktory umoznuje postupny prechod z )
manualneho programovania k digitalnemu.

Programovacie prostredie v Style drag-and-drop
(pretiahni a pust) boli preukazané ako cenné
vzdelavacie nastroje, ktoré prinasaju jednoduchu
cestu k interakcii s realnym svetom a vyvojom
intuitivneho rozhrania ludského stroja.

Pripojenie k
inteligentnym *
zariadeniam

Ovladac MINI 2.0 ide s modernym technologickym
pokrokom, a tak ho moZno ovladat cez chytré
zariadenie (mobil alebo tablet) pomocou pripojenia
bluetooth. Keir softvér je graficka programovacia
platforma podobna SCRATCH, ktorud je mozné ovladat
cez pocitac alebo intel inteligentych zariadeni.
Programovanie robota tak moze byt zabava a
vyuzivaju sa vSetky moznosti, aby boli Studenti
nadSeni do prace na svojich projektoch.

- ° A
Software
( KEIRO

EnginoRobot BT >

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

Paralelné programovanie

Velkou novinkou vo vzdelavacej robotike od engine

je funkcia paralelného programovania. Aktivne bloky

v softvéri Keira maju Sikovnu vlastnost, vdaka ktorej

si uzivatel méze vybrat, ¢i bude prikaz splneny po

alebo s predoslym prikazom. Softvér vie naviac )
nastavit funkciu (x prikazov), aby fungovala

paralelne (run in parallel) s nasledujucimi akénymi

blokmi kédu. Tieto moznosti znizuju zlozitost
programovania a zjednodusSuju sofistikované ulohy.

@atg 2 vlis Truev

;U

Wvojovy diagram sa tvori
jednoducho pretahovanim
a pustanim akcnych blokov

. J

EnginoRobot BT, ktory je k dispozicii na Google Play
alebo Apple Store, prakticky simuluje rozhranie
ozajstného ovladaca. UzZivatelia mdzu ovladat model,
nahravat a prehravat programy rovnako ako
stla€anim fyzickych tlacidiel na ovladaci MINI 2.0. A to
vSetko ide na dialku a digitalne! Aplikacia ma dve
dodatocné metddy ovladania - Joystick a Tilter.
Stiahnite si bezplatne aplikaciu a rozsirte svoj
programovacie potencial.

RN
Runi

palrjar:II::I: (’9

~—_

function W



Oviadac MINI 2.0

Ovladac Engine MINI 2.0 je robotické zariadenie pozostavajuce z hlavného ovladaca, niekolkych tlacidiel a
indikatorov. Cez 4 porty zariadenia mozno ovladac pripojit k perifériam ako su motory, LED, infraCervené a
dotykové senzory. Ovladac MINI 2.0 je silny, flexibilny a jednoduchy nastroj na pouZivanie. Tento manual
obsahuje informacie o jeho hlavnych funkciach, navod ako nainStalovat softvér Keira a ako naprogramujete
svoje roboty cez priklady kodov.

Ojg (10
o - - 0
AN /
o N

@
aole

(
PORTYA, B,1a2R) TLACIDLO POWER
o pripdjaju k oviddacu periférie G
@ TLACIDLAMOTOR A @ L.EDON/OFF - R
po alebo proti smeru hodinovych ruciciek zapne sa, ked je zapnuty oviddac
(3) TLACIDLO PROGRAM (s ) LED PLAY .
nahra sekvenciu prikazov zapne sa pri prehravani programu
@ \.CDPROGRAM Po) TLACIDLO PLAY
blika pri nahravani prehrd uloZeny program
- TLACIDLA MOTOR B
mini USB PORT j inowy.
© [ PYa ovidaat k pocitacu D poalebo protismeru hodinovych
\




Batérie: Ovladac¢ MINI 2.0 funguje s tromi (3) AAA batériami na zadnej strane. Na

odstranenie krytu batérii budete potrebovat krizovy skrutkovac. Umiestnite batérie so >
spravnou polaritou, symboly + a - podla ich ur€enia na kazdu poziciu batérie. Po vlozZeni

batérii priskrutkujte naspat kryt. 3 X

©

Bezpecnostné pokyny: Neprebijajte batérie. NemieSajte alkalické, Standardné a nabijatelné
batérie. Nenabijatelné batérie nenabijajte. Ak neplanujete vybité alebo staré batérie v blizkej dobe
pouzit, vyberte ich zo zariadenia. Nikdy batérie nespalujte. Napajacie terminaly nesmu byt
skratované.

Periférie, kable a porty

vypinac motora

o
3 3 3

R/ kablovy port R/ kablovy port R/ kablovy port
LED (Cervené) Dotykovy senzor Jednosmerny motor
K dodaniu Stlacenim tohto Infraerveny senzor Jednosmerny motor s
vizualnych efektov tlacidla mozno mozno vyuzit na vysokou rychlostou
vasmu robotovi spustit akciu alebo rozpoznanie otacania umozniuje menit
pouZite LED pohyb. predmetov alebo rychlost otacania koliesok
svetlo. nasledovanie Ciary! alebo rozpohybovat

vasho robota.

Senzorovy kabel Motorovy kabel Kabel Mini USB

Kabel, ktory prepaja Kabel, ktory spaja Kabel, ktory spéja ovladac
senzory a LED svetla s jednosmerny motor a ovladac MINI 2.0 a pocitac.
ovladacom MINI 2.0. MINI 2.0., Kedy na jednom

Na oboch stranach je konci je RJ a na druhom je jack

RJ konektor. konektor.

V pozicii Aj funguje motor v sulade so smerom ovladaca a prikazovych
blokov softvéru Keir. V pozicii Il funguje v obratenom smere. S vypinacom v

pozicii O je motor vypnuty (OFF).




Periférie a porty: Ovladac Engin MINI 2.0 disponuje Styrmi (4) R] portami na ovladanie motorov, LED a
senzorov. Avsak rdzne typy periférii funguju iba v niektorych portoch ovlddaca. Tabulka nizsie ukazuje, ktoré
porty su pouzitelné pre ktoré periférie *.

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

Tabulka 1. Periférie a disponibilné porty

* Periférie (LED a dotykovy senzor) nie su v tomto baleni zahrnuté, najdete ich v baleni engine Educational set
STEM & Robotics MINI (www.enginoeducation.com).

Priklad manualneho programovania

Ovladac MINI 2.0 umoznuje manualne ovlddanie a nahravanie pomocou tlacidiel na ovladaci. Uzivatel moze
postupne prejst od fyzického manualneho programovania na ovladanie cez software pomocou inovativne;j
metédy reverzného inZinierstval Nahrany program na zariadeni mozno jednoducho nahrat do pocitaca alebo
inteligentného zariadenia.

Akonahle je motor pripojeny k portu A

(Nastavte vypinac motora do pozicie |):

1. Stlacte tlacidlo "Program" k zacatiu nahravania
(Cerveny indikator zacne blikat).

2. Pridrzte tlacidlo v smere hodinovych ruciciek >
motora A na 3 sekundy.

3. Pridrzte tlacidlo proti smeru hodinovych 3
ruciciek motora A na 2 sekundy.

4. Znovu stlacte tlacidlo "Program" na ulozenie

programu do pamate. 1 5
5. Stlacte raz tlacidlo "Play" pre jedno prehranie

programu (zablika zeleny indikator)

Rady a tipy:

« Ak budete opakovane stlacat tlacidlo Play na 3 sekundy, bude sa program prehravat v nekonecnej
slucke.

« Zariadenie zvladne uloZit do svojej pamadti len posledny nahrany / zaslany program.




Instalacia softvéru KEIRO

Stroj, ktory plni sériu prikazov nie je naozajstny robot - naozajstny robot je ten, ktorého mozno naprogramovat k
samostatnému rozhodovaniu na zaklade vnemov zo senzorov. AvSak manualne programovanie na senzory
nefunguje. K vytvoreniu pokrocilého programu, v ktorom mozno upravovat premenné a pridat technologiu
senzorov, si potrebujete nainstalovat softvér KEIRO. Ten mozno stiahnut z webovych stranok:
www.enginorobotics.com

1. Prejdite na strar,wky www.englnor?botlcs.com. Kliknite na ERP MINI 2.0 S BLUETOOTH
"download softvér". Vyberte si balicek ERP MINI 2.0.

Windows (7, 8.1, 10)_32-Bit

2. Vyberte vhodny operacny systém a kliknite na "Download"

3. NainStalujte si program zo stiahnutého suboru. > Windows (7, 8.1, 10) 64-Bit
4. Po dokonceni inStalacie spustite program. P

& vacos
Softvér KEIRO si mdZete stiahnut aj na svoje
inteligentné zariadenie z Google Play alebo Apple Ceogleh oy & Appstore

Store.

Aktualizacia firmvéru ovladaca MINI 2.0

< aktualizaciach firmvéru ovladaca MINI 2.0

Softvér KEIRO vas bude informovat o novych

vyskakovacim upozornenim pri vaSom pripojeni.

Vyberte "YES" pre stiahnutie najnovsich
aktualizacii firmvéru.

Rozhranie KEIRO

1. Lista s akénymi blokmi - Tu najdete vSetky akéné bloky, ktoré mozno vyuzit na vytvorenie sekvencie prikazov.
Pre ulahcenie priich vybere su bloky zoskupené do kategorii.

2. Vyvojovy diagram - Do tejto oblasti moZete pretahovat bloky a vytvarat tak program pre robota. Upravy
programu robite cez Upravy vlastnosti jednotlivych blokov.

3. Simulator / KEIRO Code - Aby softvér vedel, v ktorom porte su pripojené ktoré periférie, je dblezita
konfiguracia simulatora. Code panel vam ukazuje vas program v textovej forme namiesto blokov. (Pre skrytie
alebo zobrazenie okien kliknite na liStu).

A\ Report Problem (1) About

& &w|E e

Output

o @ o

I

atg, 1 vlis| Truev

Simulator

@ 9
A YV
< >
©

KEIRO Code

Live Readings

&b — viis Truew

i

SN at b — viis Truev




LiSta menu

LiSta menu je umiestnena zvrchu softvéra Keir, v ktorej najdete rdzne tlacidla pokynov ako napriklad
nadviazanie spojenia s oviddacom MINI 2.0, navrat na domovsku obrazovku, otvorit / uloZit program pod.

Send / Receive

Settings / Nastavenia Save / UloZit Poslat / Obdrzat Batéria

zmena jazyka a dalsie uloZit program na vase program robotovy,  'ndikator
; . . stavu

nastavenia zariadenie od robota batérie

Open / Otvorit New / Novy Connection Indicator /

nacitat uloZeny program zacat novy program Indikator pripojenia

z vasho zariadenia zelend znamena Uspesné
pripojenie, cervend
neuspesné

Pripojenie k pocitacu

Ovladac MINI 2.0 mdZete pripojit k po€ita€u mini USB kablom z balenia a potom kliknutim na spravnu ikonu
v menu. Po pripojeni sa Cerveny indikator na liSte menu prepne na zeleny, o znamena, Ze sa vytvorilo

spojenie medzi pocitacom a ovladacom.

lkona pripojenia Poslat program Pripojenie k
inteligentném
u zariadeniu

Po UspeSnom pripojeni sa objavia dve nové tlacidla na liste
menu. Mo6Zete "Send / Poslat" program z pocitaca do
ovladaca MINI 2.0 a naopak kliknutim na spravne tlacidlo.

Pripojenie k inteligentnému

zariadeniu ; :
C ‘ Scanning... ‘

V pripade uzivania softvéru KEIRO na
inteligentnych zariadeniach

(platformy Android a iOS) sa objavi na
liste menu ikona bluetooth namiesto USB.

ERP Mini

FD:AF:4C:45:F9:C7 'III

Na pripojenie ovladaca MINI 2.0 zapnite bluetooth >
na vasom zariadeni a zapnite ovlada¢ MINI 2.0.

Kliknutim na ikonu bluetooth, naskenuje softvér

dostupné zariadenia. Z nového okna, ktoré sa objavi,

vyberte ovladac MINI 2.0 a pripojte ho k svojmu - Close
tabletu.

Naskenujte zariadenia bluetooth
a pripojte ho k svojmu ERP Mini




Panel Simulatore

Simulator je Specialne okno v softvéri KEIRO, ktoré je
ur€ené na nastavovanie periférii robota. Pred

nastavenim vyvojového diagramu je délezité nastavit >
Simulator umiestnenim periférii na rovnaké porty ako

su pripojené k robotovi. To dosiahnete pretiahnutim

ikon periférii k spravnym portom. Na hornej liSte
simulatora najdete ikony vSetkych periférii.

Simulator

-

" S )

LED svetlo Jednosmerny motor Dotykovy senzor Infracerveny senzor
lkona bloku lkona bloku lkona bloku lkona bloku

\_ J

Panel GamePad ﬁ

Panel GamepPad sa objavi po kliknuti na Specialnu
ikonu v Simulatore. A

Je vhodny na ovladanie dvoch motorovych portov

naraz. Nezabudnite, Ze motory méZu byt zapojené len

do portov A-B, preto by toto mala byt zvolena < )
kombinacia. GamePad predstavuje uzito€nd moznost, k
ako pohybovat robotickym vozidlom lahko a

jednoducho. v
Jednoducho kliknite (alebo sa dotknite na

inteligentnom zariadeni) na Sipky a motory budu
reagovat na vas prikaz.

Close

panel GamePad

Simulator mozZno tieZz vyuzit na dialkové ovlddanie modelu. lkony, ktoré napodobriuju rozhranie ovliadaca su
aktivnymi tlacidlami, na ktoré mdzete kliknut. Tym padom je mozné nahrat i prehrat program priamo zo
Simulatora. VSimnite si, Ze pri nahravani programu sa akéné bloky automaticky tvoria na vyvojovom diagrame.




Live readings

V sekcii Live Readings dostanete po pripojeni ovladaca k softvéru okamzitl spatnu vazbu od periférii. Uzivatel
moZe sledovat stav kazdého pripojeného zariadenia napr. Rychlost a otacanie motora, Ci je zapnuté LED alebo i je
stlaCeny dotykovy senzor. InfraCerveny senzor mézete navySe skalibrovat na rozpoznanie urcitej vzdialenosti (viac
o kalibrovanie IR senzorov, str. 25).

ivereadings [
.@- O @

port | | otacanie | | Rychiost |

.@-@m

Motor: Ukazuje smer otacania (V
smere hodinovych ruciciek /

® (lockwise- CL, Proti smeru
hodinovych ruciciek / Anticlockwise -
ACL) a uroven rychlosti (0-100)

LED: Ukazuje, i je zapnuté alebo nie
® je. (ON ak svieti, inak OFF)

Port T | Stav
Dotykovy senzor: Ukazuje, ci je
@ . e e stlaceny alebo nie je. (TRUE ak je
stlaceny, inak FALSE)
T | Stav T

InfraCerveny senzor: Ukazuje, ci
rozpoznava nejaky objekt. (v ak ano,

o5 o

M Kalibracial

Om )

I MLstev T |

Citlivost

:’ BEG

KEIRO Code

Softvér KEIRO generuje na zaklade vyvojového
diagramu blokov pseudojazyk. Ide o zasadnu
vzdelavaciu pomdcku, ktora predstavi Studentom
0zajstné programovanie postupnym prechodom od
vizualnych blokov k pochopitelnému textovému
formatu.

KEIRO Code obsahuje vacsinu pojmov bezne
pouzivanych v najrozsirenejsich jazykoch, napr.
BEGIN, IF, IF / ELSE, WHILE pod. Studenti si tak méZu
priamo spojit akéné bloky s textovymi prikazmi a
naopak!

KEIRO Code

X ak nie). (Viac na str. 25)

Pre skrytie ci zobrazenie panela
kliknite na listu

IN:
MOTOR:
PORT: A
STATE: ON
Direction:
Speed: 188
Delay (s): 8
AFTER PREVIOUS
IF (TOUCH - Port:
LED:
Port: B
State: ON FOR DURATION
Delay (s): 8
Duration (s):
AFTER PREVIOUS

FOREVER
CLOCKWISE

1 TRUE)

1.5

END IF

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




LiSta akcénych blokov

1. Output:
Motor

< LED

Cakanie

v
2. Senzory
Dotykovy senzor
Infracerveny (IR) senzor

ZaloZzky kategérii

kliknutim

na ikonu sa 3. Ovladanie:
dostanete IF, IF/ELSE
do réznych WHILE

L - s ruew kategoriil
REPEAT FOREVER,

a at ki, -- Vviis Truev

4. Operatory

5. Funkcie

1. Outputy

Z tejto kategbrie mdzete do vyvojového diagramu pretiahnut ktorykolvek output a vytvorit
tak sekvenciu akcii. Pri umiestneni blokov do vyvojového diagramu si vSimnite, Ze sa otvori
liSta vlastnosti, v ktorej mdzete blok upravit. Napriklad ked potrebujete upravit, do
ktorého portu je output zapojeny. Mbzete si tieZ upravit akény blok zmenou ¢asu trvania a
rychlostou motora.

Blok motora

NizSie vidite rozpisany blok motora s jeho
vychodiskovymi vlastnostami a hodnotami

REPEAT UNTIL, WAIT UNTIL

VSetky bloky, ktoré mdzete vyuzivat na vytvorenie
programu su v tomto menu. UZivatel si jednoducho

vyberie akény blok a ten pretiahne do vyvojového
@ diagramu - tak sa tvori program.

Ikonové bloky su roztriedené do 3 kategoérii:

Pohyb (vpred, vzad, viavo, vpravo)

REPEAT TIMES, REPEAT SECONDS

@
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Port Oneskorenie

Rychlost

tb Sekvencia

Trvanie



Vyberte Port, ktorym je motor k ovladacu pripojeny. Tato vlastnost je najprv
nevyplnend, preto kliknite na pole a vyberte vhodny port. Dostupné porty su
zafarbené tmavsou farbou. >

Poznamka: simuldator by mal byt nakonfigurovany aspori s jednym motorom, aby
bolo mozné vybrat port.

Port

Nastavte Engin kidCAD (3D Viewer) aplikaciu motora. Mate na vyber z troch

moznosti: On For Duration (predvolené): Motor sa bude otacat urcitd dobu, ktora

( je nastavena vo vlastnosti Trvanie (popisana nizsie). On Forever: Motor sa bude
“ otacat nekone¢ne, kym nedostane iny prikaz. Off: Zastavi rotaciu motora.

On For
6 DurationY

4

Stav
Vyberte Smer, ktorym by sa mal motor otacat. Na vyber mate medzi rotaciou
clockwise / v smere hodinovych ruciciek (predvolené) a anticlockwise /
proti smeru hodinovych ruéiciek. Nezabudnite, Ze aby motor fungoval Anticlockwise

spravne s vybranym smerom, mal by mat vypinac v pozicii I.

Qo

Smer

Pozndambka: ak je stav nastaveny na OFF, tato viastnost nie je k dispozicii.

Nastavte Rychlost rotacie motora. NapiSte do pola hodnotu medzi 0 a 100.
Hodnota predstavuje percento prisunu energie do motora, preto 100

@ 100 J ( (predvolené) predstavuje maximalny vykon.

Rychlost Poznamka: ak je stav nastaveny na OFF, tato vlastnost nie je k dispozicii.
Nastavte Cas Oneskorenie v sekundach k oneskoreniu spustenia bloku motora.
Ak je vybrata hodnota 0 sekind (predvolené), nie je nastavené Ziadne ) 0 0 ’

oneskorenie.
Oneskorenie

Nastavte Cas Trvania v sekundach, aby sa motor otacal urcitu dobu. Po

] < uplynuti Casu sa motor prestane otacat.
1

Poznamka: Tato viastnost je spustend, len ak je stav nastaveny na "On For
Duration".

Trvanie

. , , Lo AFTER
Sekvencie blokov su v predvolenom nastaveni vykonané jedna za druhou

(AFTER). K subeZnému vykonavaniu uloh vyberte "WITH" (s predoslym), ¢im sa blok WITH
vykona spoloc¢ne s predoslym. Tato vlastnost umoznuje spustenie niekolkych blokov
naraz.

@ AFTER WV




Navigacné (Pohybové) bloky

K rozhybaniu vozidla by mali fungovat oba
motory zaroveri. Namiesto dvoch blokov vo Vpred Vzad
vyvojovom diagrame vam pomozu pohybové )
bloky, ktoré ukazuju, ¢i ma vozidlo ist vpred,
vzad, dolava alebo doprava. Je to tak ovela
lepSie k navigacii, znizuju komplexitu a pocet
pouzitych blokov na vyvojovom diagrame.
Viavo Vpravo

NizSie vidite priklad bloku pohybu vpred s jeho vychodiskovym nastavenim vlastnosti a hodnot. Tieto
vlastnosti a funkcie su rovnaké u vsetkych ostatnych navigacnych blokov.

=G -0 - 16l

Port Oneskorenie Sekvencia
Stav Rychlost Trvanie

Navigacné bloky pouZzivaju rovnaké vlastnosti ako blok motora. Nezabudnite, Ze oba vypinace motorov
musia byt nastavené do pozicie I, aby navigacné bloky mohli viest k pohybu robota.

Blok LED

Light Emitting Diode (LED) je zdroj svetla, ktory vyuziva elektrinu
prechadzajucu krystalom, ¢im generuje svetlo. LED svetla patria medzi
najefektivnejSie a najbezpecnejSie zdroje svetla s nizkou spotrebou, a
preto sa Casto vyuzivaju do elektronickych zariadeni a v robotike.

NizSie vidite rozpisany blok LED s jeho vychodiskovymi vlastnostami a
hodnotami.

OEXOEE=O0 - Bl
V ~ 1

¢ "*[ ¢ “[ ¢
Port tb Oneskorenie Sekvencia
Stav Trvanie




Vyberte Port, v ktorom je na ovladaci MINI 2.0 motor pripojeny.
Vychodiskovym nastavenim je miesto prazdne, preto vyberte z pola vhodny
port. Dostupné porty su zafarbené tmavsie farbou. )

Poznamka: aby port fungoval, mal by byt simuldtor nakonfigurovany s aspori

Jjednym LED.

On For Duration
On Forever

Off

On For v

Duration

4

Stav

Nastavte ¢as Oneskorenie v sekundach k oneskoreniu spustenia LED. Ak je
vybrata hodnota 0 sekind (predvolené), nie je nastavené Ziadne oneskorenie.

Trvanie

Sekvencie blokov su v predvolenom nastaveni vykonané jedna za druhou

Ly

Port

Nastavte Stav LED. Mate na vyber z troch moznosti: On For Duration
(predvolené): LED bude svietit ur€itd dobu, ktora je nastavena vo vlastnosti
Trvanie (popisana nizSie). On Forever: Zapne LED, kym nedostane iny prikaz.
Off: LED sa vypne.

>0 -

Oneskorenie

A

Nastavte Cas Trvanie v sekundach, po akd dobu bude LED svetlo zapnuté. Po
uplynuti ¢asu sa LED vypne.

Poznamka: Tato viastnost je spustend len ak je stav nastaveny na "On For
Duration”.

AFTER

(AFTER). K subeZnému vykonavanie uloh vyberte "WITH" (s predoslym), ¢im sa blok ) WITH

vykona spolocne s predoslym. Tato vlastnost umoznuje spustenie niekolkych

blokov naraz.

@ AFTER Vv

Sekvencia

Blok doby necinnosti

Blok doby necinnosti zastavi program po urcitd dobu.
Tato doba necinnosti je nastavena vo vlastnosti
trvania a v predvolenom nastaveni je nastavena >

na 1 sekundu.

Vzhladom k funkcii doby necinnosti nie je mozné blok spustit

L Sekvencia

paralelne s predoslou ¢i nasledujdcou ulohou. Trvanie




2. Bloky senzorov

Senzory su input, ktoré ovladaju spravanie robota. Vlastne sa jedna o zasadné prvky,
vdaka ktorym mdzZeme nazyvat stroj robotickym miesto automatickym. Robot zvazuje
ziskané informacie zo svojho okolia, aby mohol spinit Glohy podla situacie, ktora nastala.

Dotykovy senzor

Dotykovy senzor pripojite fyzicky k dotykovému
senzoru Engino pomocou RJ kabla cez ktorykolvek
port ovladaca. Engino dotykovy senzor je v podstate
dotykovy vypinac. Zo senzoru prichadzaju dva typy
signalov (TRUE a FALSE), ktoré zavisia od toho, ¢i je
stlaceny. NiZSie najdete schematicky opis obvodov.

Dotykovy
[ senzor
‘ (nestlaceny)

Dotykovy

senzor A/ K
Sem pripojte
R/ kabel

Dotykovy senzor
(stlaceny)

*

Pri stlaceni vypinaca sa obvod uzavrie, vytvori sa tok pridu a senzor je v stave TRUE:

Ked vypinac nie je stlaceny, senzor je v stave FALSE, pretoze obvodom neprechadza prud.

VWyberte port, v
ktorom je k
ovlddacu pripojeny
dotykovy senzor.

%at ,, -- vIiis Truewv

Vyberte stav, ktory by mal byt
skontrolovany, - TRUE alebo
FALSE. Vychodiskovym
stavom je TRUE.

Blok senzoru nemdZe byt vo vyvojovom diagrame ako
nezavisly akcny blok. Blok senzora je vstup s
hodnotou boolean. Ak stav senzora suhlasi s blokom,
tak ide o input TRUE, ked nie je, ide o FALSE.

Blok senzoru tym padom musite pouzit v spojeni's
prikazom ovladania, ako su IF, WHILE pod., Aby
robotovi povedali, ¢i je podmienka splnena (true)
alebo nie je (false). O hodnote boolean senzorového
bloku sa dozviete viac v sekciach Ovladacie bloky a
Operatory.



Infracerveny (IR) senzor

Engin InfraCerveny senzor mozno pripojit k ovladacu
RJ kdblom. Engine InfraCerveny senzor je aktivny IR >

senzor skladajuci sa z dvoch prvkov: infraerveného Prijimac
vysielaca (zdroj) a infraerevného prijimaca infracerveného
(detektor). Infracervené senzory mozno vyuZzit na svetla PR, sem zapojte
rozpoznanie predmetov a rozpozna cierne od bielych o RJ kabel
povrchov. Vysielac

infracerveného

svetla

IR vysielac vysiela infracervené signaly do dosahu
infracervenej oblasti (700nm az 1400nm)
elektromagnetického pola. Tieto vzdialenosti fludské
oko nemoze zachytit.

IR vysielac predmet
Ak signal déjde k predmetu, jeho Cast sa odrazi >

naspat. IR prijimac je fototranzistor schopny
rozpoznat IR Ziarenia. Senzor je tym padom v stave

TRUE, ak sa k nemu odréza vela Ziarenia od predmetu, Z/Zren/e oo
a v stave FALSE, ak sa odraza Ziarenie malo a alebo IR prijimac © raz/e7ne ©
Ziadne povrenu

Kalibracia infracerveného senzora

IR senzor je nutné skalibrovat na spravny rozsah, ktory spusti robotovu reakciu, aby robot "vedel", kedy
sa zachovat podla situacie TRUE ¢i FALSE. Kalibraciu mozno spustit z panela Live Readings.

( )

Stav TRUE sa zaktivuje pri bielej farbe a vzdialenosti rovnakej alebo mensej ako spustacia
vzdialenost.

Stav FALSE sa zaktivuje pri Ciernej farbe a vzdialenosti vacSej ako spustaci vzdialenost.

@ })))‘ o 65 Spravna kalibracia

Rozpozndvanie predmetov: Umiestnite IR senzor na rovnaku vzdialenost, pri ktorej bude senzor fungovat. Drzte
model na mieste a kliknite na tlacidlo Calibrate. Kalibracia je hotovd, akonahle sa objavi vedla tlacidla Calibre
znak V", Sledovanie ciary: Umiestnite IR senzor nad biely povrch na rovnaku vzdialenost, pri ktorej bude senzor
fungovat. Nakalibrujte rovnakym spésobom, ako je popisané vyssie.

* Kalibraciu mozno vykonat tiez manualne Upravou liSty na pozadovanu spustacie Uroven.




3. Bloky riadenie

V tejto kategérii najdete bloky, ktoré vytvaraju prikazy ovladanie. Bezné podmienkové prikazy b

ako IF, WHILE, REPEAT a UNTIL pomahaju v sofistikovanejSich a praktickych vyuZitiach.
Input zo senzorov sa vyuzivaju na implementaciu blokov v podmienkovych prikazoch.

IF:

IF blok sa spusti, ak je splnena podmienka senzora (True alebo False). Napriklad, ak je stlateny dotykovy
senzor, zapne sa LED a motor sa zacne otacat. Ak je senzor aktivovany druhykrat, eSte pred vykonanim
sekvencie blokov, €o sU vnutri, sekvencia nezacne od znova.

Sem presurite ikonu bloku,
ktorého podmienka by mala
byt kontrolovana

N 1 wvlis Truev J

>>>

Pretiahnite akcné bloky na
vytvorenie sekvencie,
ktora by mala byt
vykonana pri splneni
podmienky

IF/ELSE :

IF / ELSE ma dve Casti. Sekvencia v prvej Casti sa spusti v pripade, Ze je splnena podmienka senzora (napriklad
True pri stlaceni dotykového senzoru), rovnako ako v bloku IF. Ak je podmienka opacna (napriklad False,
dotykovy senzor nie je stlaceny), robot vykona sekvenciu blokov v druhej ¢asti bloku.

i :
aat=J 2 vlis| Truev | |

v

V tomto pripade sa zapne LED, v pripade, Ze IR senzor je TRUE
(CiZe rozpozndva predmet). V opacnom pripade sa bude otacat
motor.

Bloky v ELSE budu prerusené, akondhle sa podmienka spini, nech
uz je ich stav / trvanie akykolvek a program spusti sekvenciu v
bloku IF.




While:

WHILE blok bude aktivny tak dlho, kym bude [ —

(&)

splnena podmienka senzora (True alebo False, Cize
bude plinit Ciastkovy program v slucke. Akonahle je >
podmienka prerusend, sekvencia v bloku WHILE sa
okamZite zastavi a program bude pokracovat k

dalSiemu akénému bloku. Napriklad, kym bude

stlaceny dotykovy senzor, motor sa bude otacat'v

smere hodinovych ruciciek a LED bude svietit (kym

senzor nepustite).

Wait Until:

Tento blok nastavi program do médu necinnosti,
kym nie je splnena urcita podmienka. Napriklad,
program neprejde k rozsvieteniu LED kym
nestlacite dotykovy senzor.

Wait until % até 1 wvlis Truev

Repeat Until:

Blok Repeat until bude prehravat v slucke sekvenciu o
blokov v fiom a zastavi sa len v pripade, Ze je :e,,':;at M e
splnena podmienka. Slucka sa zastavi, ked bude

podmienka splnena a program bude pokracovat na >
dalsi akény blok.

Repeat:

Opakovacich blokov, ktoré nezavisia na senzoroch alebo meniacich sa Input, ale na pevnych scenaroch, najdete v
softvéri tri typy. Blok "repeat times" vam dava moznost nastavit poCet poZzadovanych opakovani, zatial ¢o
"repeat seconds" povedie k opakovaniu sekvencie po urcitu dobu. Poslednou moznostou je blok "repeat
forever", ktory je urCeny na prehravanie sekvencie v nekonecnej slucke. VSimnite si, Ze tento blok nema ziadny
bod na pripojenie dalSieho bloku, pretoZe uz nie je mozné Ziadny pridat.

repeato times @ AGIERS repeata seconds @ ARTERY)

repeat forever
©

Slucka trikrat Slucka 5 sekund Nekonecna slucka




4. Bloky operatorov

V tejto kategérie najdete logické operatory, ktoré su uzito¢né v situaciach, kedy by mala akcia

) S

prebehnut pri kombinacii podmienok. VSeobecne, operatori hovoria pocitacu ako zaobchadzat

s informaciu.

Logické operatory su pravdepodobne najdélezitejSimi operatormi a vyuzivaju sa v kazdom programovacom
jazyku. Kombinuju dva inputy k vytvoreniu rozhodnutia. Predpokladajme, Ze chcete skombinovat dva senzory, ktoré
povedu k prikazu robotovi. Logické operatory AND a OR by nam mali poméct.

4 )
INput 1 e Input 1
Output Output
Input 2 == Input 2
symbol AND symbol OR
Operator AND: Ked st oba inputy Operator OR: Ked je jeden alebo oba
"true", tak je aj output "true". Inak je inputy "true", tak je output "true".
output "false". Output vyjde ako "false" ", iba ak su
oba inputy “ false ".
\. J

Blok logického operatora

Logicky operator softvéru KEIRO ma dve okna
inputov, do ktorych sa vkladaju hodnoty boolean,
TRUE alebo FALSE (predvolené.). Kliknutim na pole
uprostred moéZzete vybrat operator AND / OR.

Spomerite si, Ze blok senzoru je prakticky hodnotou
boolean, takZe pretiahnutim tychto slotov vznikne
hodnota. CiZe, ak budu oba sloty spojené so
senzorovymi bloky, logicky operator vyhodnoti output
na zaklade tychto dvoch inputov.

while ‘ﬁatg 1viisFalsev] ANDW [§yat L, 2vlisFalsev
—_— - Y

Input boolean

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

J

Predpokladajme, Ze mame robotické vozidlo s
dvoma infracervenymi senzormi na rozpoznavanie
prekazok. Ak nerozpoznaju Ziadne prekazky,
chceme, aby sa robot pohyboval vpred. TakZze oba
senzory musia byt v stave False. Blok dopredu tak
bude opakovat, pokial budu obe dve podmienky
splnené.



5. Funkcia

Funkcia je podprogramom, ktory zahfna urcitu sekvenciu prikazov. Ide jednoducho o

kratky program, ktory mdze vyuzit ¢i spustit hlavny program bud'v sekven¢nom alebo { f}
paralelnom maode. Funkcie su uzito¢né pri mensom pocte blokov vo vyvojovom
diagrame, hlavne v pripadoch, ked potrebujete vykonat opakovane dlhu sekvenciu
prikazov.

viastry nahrat

Nastavenie funkcie

]
K vytvoreniu novej funkcie pretiahnite blok "set f} FWD_LED_4 4 H

function" (nastavit funkciu) a pretiahnite ho do

vyvojového diagramu. VSimnite si, Ze blok nie je
¥ s . cey ’ Y , A @ AFTERv

mozné pripojit k ostatnym blokom, pretoZe je prvym repeat n times

blokom nové sekvencie prikazov. X

MoZete vytvorit podprogram pod blokom "set )
function" (nastavit funkciu) s akymikolvek akénymi

blokmi (Output, senzory, ovladacie bloky, a pod.).

Mbzete siich tieZ pomenovat pre jednoduchsiu
identifikaciu, hlavne v pripade, Ze budete nastavovat
niekolko funkcii. Funkciu si mbZete uloZit do pocitaca /
tabletu a kedykolvek ju importovat pomocou ikon

uloZit a nahrat.

Funkcia obsahuje podprogram s prikazmi

Pouzitie funkcie

K vyvolaniu funkcie musi uzivatel umiestnit blok "Use a function" (pouzit funkciu) do sekvencie vyvojového
diagramu. V pripade, Ze mate nastavenych niekolko funkcii, vyberiete si funkciu z rozbalovacieho zoznamu.

. Run in
function v parallel: .@ AFTER WV

Zaskrtavacie

Rozbalovaci policko Sekvencia
zoznam
paralelného
programovania
Sekvencny reZim ReZim "Run in parallel” (subeZne):
Vychodiskovym nastavenim funkcie je sekvenény Paralelny reZim spustite zaSkrtnutim zaskrtavacieho
reZzim. To znamena, Ze akonahle program pride k pola. V tomto reZzime program spusti tulohy vo funkcii
bloku "use function" (pouZzit funkciu), spusti vSetky a okamZite spusti dal3i akény blok vo vyvojovom
ulohy vo funkcii. Akonahle dokonci vSetky tlohy vo diagrame. Tymto spdsobom sa podprogramové ulohy
funkcii, presunie sa k dalSiemu bloku vyvojového vo funkcii spustia paralelne so zvySkom vyvojového
diagramu. diagramu.




Programovanie vyvojového diagramu

NizSie vidite vyvojovy diagram s menovkami jeho hlavnych prvkov. K vytvoreniu programu pretahujete bloky z

Listy blokov (favéa strana obrazovky) pod ikonu "Start" v hlavnom okne. V3imnite si, Ze akonahle pretiahnete
akeny blok blizko k volnému bodu pripojenia, oblast stmavne. Kliknite na symbol "+" na blokoch k upraveniu

vlastnosti kazdého akéného bloku ako je napriklad port, trvania a pod. Po dokon&eni programu kliknite na listu

menu na tlacidlo "Send program" a program bude poslany ovlada¢mi MINI.

\

-

Bloky nepripojené k
vyvojovému diagramu
sU vyblednuté a program
ich ignoruje. Vynimkou
je blok "Set Function"
(nastavit funkciu).

Na odstranenie

blokov, pretiahnite

bloky do kosa.

PribliZzenie Predvolené priblizenie Oddialenie

Zobrazte / skryte vlastnosti
bloku kliknutim na symboly +/-.
Kazdu ulohu si tak mézete
upravit.

» Kvytvoreniu
sekvencie prikazov
pripajajte bloky k
sebe. Blok, ktory nie
je sucastou
sekvencie, nebude

Duplicate sucastou programu.

Delete

8 Mysou mozZete ziskat dalsie informdcie a robit zmeny nasledujucimi krokmi:

- Presunite svoj kurzor mysi nad ikony a bloky, ¢im zobrazite popisy a tipy.
- Kliknutim pri blokoch vyvojového diagramu na symbol "+" zobrazite vlastnosti blokov, ktoré méZzete upravit.
- Kliknutim na symbol "-" skryjete vlastnosti bloku.

- Pravym kliknutim na blok ho méZete duplikovat, alebo rychlo zmazat jeden alebo viac blokov.

_/




Ukazky kédov

UkazZka 1 - Jednoduché programovanie s motorom a LED

Tato ukazka vyuziva jeden motor a LED, ktoré su v
danom poradi pripojené k portom A a 1.V programe sa
bude najprv otacat motor v smere hodinovych ruciciek, a
to na 3,5 sekundy a potom sa zapne svetlo LED na 2,8
sekundy. Program bude vykonany iba raz.

* Vyberte stav On For Duration

« Zmerite cas trvania

* Interval trvania vyplrite redlnym cislom
(float)

Ukazka 2 - Pouzitie sibeZnych uloh a Bloku doby necinnosti

Tato ukazka vyuziva jeden motor a jedno LED, ktoré su v
danom poradi pripojené k portom A a 1.V programe sa
bude najprv otdat motor, a to na 3 sekundy na Urovni
rychlosti 80%. Program bude potom 2 sekundy necinny.
Potom sa motor za¢ne otacat rychlostou 40% a zaroven sa
na 2,5 sekundy svetlo LED zapne.

« Zmerite rychlost motora
* PouZitie bloku doby necinnosti
* Programovanie stubezZnych uloh

@ OEEOER®

e
@ OEX 0 E=X®
e
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Ukazka 3 - Program v slucke

Tieto vzorky vyuZiva jeden motor a LED, ktoré st v danom * Zmerite smer otacania
poradi pripojené k portom B a 2. Ulohou je, aby sa motor * Program v nekonecnej slucke

otacal proti smeru hodinovych ruciciek 1,5 sekundy, ' potom
by sa malo zapnut svetlo LED na 1 sekundu a tato sekvencia
by sa mala opakovat do nekonecna.

repeat forever

Ukazka 4 - podmienkovy prikaz IF

Tato ukazka vyuziva jeden motor, jedno LED a dotykovy senzor, ktoré su vdanom poradi pripojené k portom B,
1 a2 .. Pokial nestla€ite dotykovy senzor (stav je FALSE) bude sa motor otacat proti smeru hodinovych ruciciek.
Ak dotykovy senzor stlacite (stav je TRUE), zapne sa LED na 1,5 sekundy a motor sa bude otacat proti smeru
hodinovych ruciciek 1 sekundu, ale s oneskorenim 0,5 sekundy.

* Stav On Forever
* Dotykovy senzor
* Podmienkovy prikaz IF

repeat forever * Cas oneskorenia
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Zistite:
« Co su to vstupy a vystupy.

KonsStrukcia a programovanie

Do robotiky zahffiame dva hlavné aspekty: ¢ast konStrukcie a
Cast programovanie. Na modeli ventilatora mézete
experimentovat s obomi. Naucte sa, ako upravit konstrukciu
tak, aby bola efektivnejSia. Potom si manualne naprogramujte
ovladac a vyuzite vizualne bloky v softvéri KEIRO.

* Ako vylepSit konstrukciu robota.
* Ako manualne naprogramovat robota.
- Co je to vyvojovy diagram.

Uroveii obtiaZnosti % % * * *

Potrebné materialy

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

- Pocitac alebo inteligentné zariadenie so

Cvicenie 1. Stlacte tlacidla na ovladaci (input) a spisSte
strucne vystup, ktory odsledujete na modeli (output).

sKtélagg.utym a nainstalovanym softvérom Prikaz Output (vystup)
Postup: Vypinac @ >
1. Na strankach 43-45 si najdite instrukcie a Motoru A
postavte model ventilatora. Uistite sa, Ze ste v pozicii | @ |>
pripojili vSetky kable k spravnym portom. 4
Omotajte kable okolo ostatnych suciastok,
aby sa vam neplietli okolo. Do zadnej Casti Cvi€enie 2.

ovladaca vlozte 3 AAA batérie a
zapnite zariadenie pomocou
tlacidla On-Off.

2. Vypinac oboch motorov by mal byt
nastaveny v pozicii |. V pozicii O je motor
vypnuty a pozicie Il spusta opacny smer.
Stlacte tlacidla motora (prikaz) na ovladaci,
ako je ukazané v cviceni 1 a zapiste si
vysledky, ktoré ste odpozorovali.

U)

3. Vylepsite svoj model pomocou inStrukcii

Vytvorte na opacnej
strane vasho
ventilatora druhy
ventilator a pripojte
ho do portu B.
Napravo vidite
priklad konstrukcie.

Cvicenie 3. Stlacte
"Program" (Cerveno

blikajuce svetlo ukazuje, Ze sa

program nahrava) a potom potrebné tlacidla k

vytvoreniu nasledujucej sekvencie: ventilator A sa otaca o
v smere hodinovych ruciciek; ventiladtor B sa otaca v

smere hodinovych ruciciek; oba ventilatori sa tocia

zaroven v opacnom smere.

v cvi€eni 2.

4.V cviceni 3 si vytvorite na ovladaci
manualny program. Mozno budete
potrebovat par pokusov, nez sa vam to
podari.

5. Pripojte ovladac k pocitacu alebo
Sikovnému zariadeniu. Spustite softvér

KEIRO a kliknite na tlagidlo pripojit. Znovu stlacte tlacidlo "Program" na uloZenie svojho

programu a potom stlacte tlacidlo "Play" pre >
skontrolovanie spravnosti sekvencie. Ak tlacidlo Play
stlacite a podrzite, program sa spusti v slucke.

6. Kliknite na tlacidlo "Receive
Program" (Obdrzat program) k
nahraniu nahranej sekvencie do
softvéru KEIRO, ¢im sa vam vytvori

"vyvojovy diagram'". Cvicenie 4. Na vyvojovom diagrame upravte vlastnosti
7. Urobte vo vSetkych akénych blokov na vytvorenie programu
v;’/vojovom opisaného nizsie. MdZete pridavat dalsie akcie (motory,

doby necinnosti) z lavého menu: ventilator A sa otaca v
smere hodinovych ruciciek 2 sekundy rychlostou 100;
ventiator B sa otaca v smere hodinovych ruciciek 2
sekundy rychlostou 100; robot nerobi 1 sekundu nic
(blok doby necinnosti); oba ventilatori sa otacaju zaroven
rovnakym smerom po 3 sekundy, A rychlostou 100 a B
rychlostou 40.

diagrame zmeny

opisané v cviceni 4.
Poslite potom

program spat do

ovladaca kliknutim

na tlacidlo "Send
Program". UloZte si
program ako 0

ventilator". Engin model ventilatora




Pohyb robota a prikaz IF

Pohyb robota je velmi dblezity a obcas je tazké ho dosiahnut. K
rozhybaniu robota existuje mnoho spésobov, ktoré vacsinou
zaleZia na ich vyuziti: niektori maju kolesa alebo dryhy, niektori

Zistite:
+ Ako funguje u robotov pohyb noh.

* Ako sa pouZziva Simulator a Gamepad.
* Ako sa pouZzivaju infracervené senzory
s podmienkovym prikazom IF.

maju nohy, kym inf lietaju pomocou vrtule. Pokojne si

zaexperimentujte s pohybom ndh pri modeli hexapodu!

Potrebné materialy

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

- Pocitac alebo inteligentné zariadenie so
stiahnutym a nainstalovanym softvérom
KEIRO.

Postup:

1. Na strankach 46-51 si najdite inStrukcie a
postavte model hexapodu.

2. Pripojte ovladac k pocitacu alebo
inteligentnému zariadeniu. Spustite softvér
Keir a kliknite na tlacidlo pripojit. Splrite
cvi€enia 1 a 2, v ktorych sa naucite, ako
pracovat so Simulatorom v softvéri KEIRO.

3. Otvorte si okno Gamepad kliknutim na
spravne tlacidlo a ovladajte nim

svojho robota. m

4. VSimnite si, Ze k pohybu dopredu

alebo dozadu musia nohy zacinat
rovnakou poziciou. Pri kolieskach

by tento problém vébec nenastal a pohyb
dopredu je zavisly len na rychlosti otacania

Uroveri obtiaZznosti % % % & *

Cvic€enie 1. Presurite periférie (motory a senzory) na porty v
Simulatore podla modelu hexapodu. Bloky si zapiSte tieZ sem
do obrazka.

b
o
=
o
>
E
[

Cvi€enie 2. Ovladajte hexapoda pomocou Simulatora
podla nasledujucej sekvencie: hexapod zatoci doprava
pomocou jednej nohy; hexapod zatoci dolava pomocou
jednej nohy; hexapod zatoci doprava pomocou oboch néh.

Cvic€enie 3. Aké problémy mo6Zu nastat, ked pouzivate

motorov. Napadnu vas nejaké dalSie
problémy pri pohybe pomocou néh
(suvislosti)? NapiSte ich do cvicenia 3.

namiesto kolies nohy?

5. Splnite cvi€enie 4, kde si naprogramujete
hexapoda tak, aby sa vyhybal prekazkam z
oboch stran. K tomu budete potrebovat
podmienkovy prikaz IF.

Cvic€enie 4. Vytvorte uvedeny program, vdaka ktorému sa
hexapod bude vyhybat prekazkam z oboch stran v
nekonecnej slucke: hexapod sa opakovane pohybuje
dopredu; ak lavy IR senzor rozpozna prekazku, prava noha by
sa mala pohnut dozadu a lava noha dopredu; ak pravy IR
senzor rozpozna prekazku, lava noha by sa mala pohnut
dozadu a prava noha dopredu.

Umiestnite do IF bloku spravne bloky. Pre konfiguraciu IR
senzorov na rozpoznavanie predmetov sa pozrite na stranku
25.

Engin model hexapod




Prikaz WHILE a logické cleny

Infracervené senzory sa v robotike vyuZivaju velmi Casto, a to
pre dve vyuzitia: rozpoznavanie medzi ¢iernou a bielou farbou a
rozpoznavanie predmetov. VyskusSajte si obe programovacie
vyzvy a naucte sa, ako nakonfigurovat IR senzory, ako sa
pouziva podmienkovy prikaz WHILE a logické cleny.

Zistite:

* Ako funguju infracervené senzory s

podmienkovymi prikazmi WHILE a IF.
« Co su to logické ¢leny.

Uroveri obtiaZnosti % % % % *

Potrebné materialy

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

- Pocitac alebo inteligentné zariadenie so
stiahnutym a nainstalovanym softvérom
Keir.

- 4x biele kartony formatu A3

- Ciernu izolepu alebo &iernu fixu

- 4 biele predmety pre detekciu

Postup:

1. Na strankach 38-42 si najdite inStrukcie a
postavte model robota. Uistite sa, Ze ste
pripojili kazdé koliesko k portu na rovnakej
strane.

2. Zlepte papiere A3 k sebe, aby ste vytvorili
jeden velky obdiZnik. Nakreslite ¢iernu velkd
elipsu fixkou alebo izolepou (obrazok
vpravo). Iny tvar si mozete stiahnut na
strankach www.enginorobotics.com/
teaching_resource s / examples /

3. Otvorte si softvér KEIRO a nasledujte
inStrukcie v cvi€eni 1 k vytvoreniu programu
sledovania bielej. IR senzory by mali
pozerat do zeme, takze ich nastavte smerom
nadol. Robot sa bude pohybovat

na bielej a zastavi kolesa na

Ciernej, Cize bude nasledovat

Ciaru.

4. Precitajte si cvi€enie 2 k premene na
robota, ktory rozpoznava predmety. Staci
upravit IR senzory tak, aby pozerali
dopredu. Po vytvoreni programu ho méZete
otestovat umiestnenim Styroch bielych
objektov (vysokych rovnako ako senzory) na
vytvorenie imaginarneho Stvorca, po ktorého
stranach sa bude robot

pohybovat (obrazok

vpravo.)

Engin model robota

Cvicenie 1. Na pocitaci alebo inteligentnom zariadeni
umiestnite v Simulatore spravne ikony podla modelu robota.
Pretiahnite potrebné akéné bloky do vyvojového diagramu na
vytvorenie nasledujliceho programu pohybu po bielej a
zafixovania cesty po Ciernej: zatial €o (while) IR senzor v porte
1 rozpoznava bielu farbu, motor v porte A by sa mal otacat
dopredu; zatial €o (while) IR senzor v porte 2 rozpoznava
bielu farbu, motor v porte B by sa mal otacat dopredu.

Po umiestneni spravnych blokov bude potrebné skalibrovat
infraCervené senzory pre nasledovanie Ciary. Viac najdete na
strane 25 v sekcii "Kalibracia infracerveného senzora"
uzivatelského manualu.

S tymto programom sa robot bude pohybovat po Ciernej
Ciare. K otestovaniu

vasho programu,

robota umiestnite

na Ciernu elipsu,

ktoru ste si

vytvorili, a sledujte,

Ci bude ciaru

nasledovat.

Cvicenie 2.

Presunte do vyvojového diagramu potrebné bloky na
vytvorenie nasledujliceho programu: robot sa pohybuje
vpred; ak (if) rozpozna biely predmet jednym alebo oboma
senzormi, robot sa zastavi; po 5 sekundach by sa humanoid
mal otocit o 90 stupriov doprava, aby mohol rozpoznat dalsi
predmet.

Tipy: uhol je vzdy rovnaky, takze k otacaniu je nutny iba jeden
program. Na nastavenie obidvoch alebo

aspon jedného senzora k rozpoznavanie Q
predmetov musite pouZzit spravny logicky ¢ R
¢len (AND a OR). Mali by ste tieZz znovu - ‘ .
kalibrovat IR senzory, aby boli .

aktivované k rozpoznavaniu O, ‘

predmetov. . ‘

Al




Priklad z praxe: priemyselné rameno

Zistite:

+ Ako funguju stacionarne roboty.

+ Ako funguje podmienkovy prikaz REPEAT

Roboti sa casto vyuZzivaju v priemysle, kde hraju hlavnu dlohu
vyrobnych liniek. Ich najcastejsim vyuzitim je podoba
stacionarnych ramien, ktoré presuvaju Casti z jedného miesta
na druhé pomocou technolégie senzorov. S twister modelom
si mdZete vyskusat simulovanu verziu tychto situacii.

Potrebné materialy

- Kreativne inZinierstvo 100 v 1 Robotized
Maker Pro (CE101MP-A).

- Pocitac alebo inteligentné zariadenie so
stiahnutym a nainstalovanym softvérom
KEIRO.

- Izolepu a 1 [ahku plechovku

Postup:

1. Na strankach 52-57 si najdite inStrukcie
a postavte model Twistera.

2. Stacionarne znamena, Ze stoji na pevnom
mieste. V cvi€eni 1 upevnite robota, aby sa
nehybal pri otacani.

3.V programovani su velmi dolezité
programy s opakujucimi sa presnymi
Ulohami. V cvi€eni 2 vytvorite program v
slucke, a to pomocou bloku "repeat times".

4. Niekedy chceme, aby sa

slucka opakovala, kym nie je

splnena podmienka senzora.

V cvi€eni 3 sa naucite, ako to

docielit pomocou bloku "repeat until".

5. Stacionarne roboty casto

funguju na zaklade

presného navodu na

dokoncenie rutinnej prace.

K tomu sa vyuziva technologia

IR senzorov, aby robot vedel, ako sa
pohybovat. Pokial vyuzijete len ¢asovanie,
po mnohych opakovaniach zacne byt
robotov pohyb chybny. V cviceni 4 si
vytvorte simulaciu rutinné robotické prace.

Engin model twister

TIMES.
+ Ako funguje podmienkovy prikaz REPEAT
UNTIL.

Uroveri obtiaZnosti % % % % %

Cvi€enie 1. Vytvorte si manualne jednoduchy program
otacania ramenom. Umiestnite robota na zem a sledujte, ¢o
sa bude diat pri spusteni programu. Uvidite, Ze sa otaca aj
zakladna. Tento problém upravite umiestnenim Zltej

kladky pod vsetky 4 rohy zakladne. Pre vacsiu stabilitu
moZzete umiestnit kladky na izolepu. VyskusSajte program
znova.

Cvic€enie 2.V pocitaci alebo inteligentnom zariadeni
umiestnite spravne ikony na Simulator podla modelu twister.
Pretiahnite potrebné bloky do vyvojového diagramu na
vytvorenie nasledujliceho programu: twister sa bude otacat 1
sekundu rychlostou 50, potom zavrie a otvori svoje rameno;
tato zostava by sa mala zopakovat 5 krat.

Tip: PouZite blok "repeat times".

Cvic€enie 3. Vytvorte nasledujuci program (zovretie ramena by
malo byt na zaciatku otvorené): twister sa bude otacat, kym
(until) bo¢ny IR senzor nerozpozna predmet alebo ruku; ak vo
chvili ne¢innosti modelu umiestnime pred IR senzor ramena
plechovku, zovretie by sa malo uzavriet a chytit ju.

TIP: PouZite blok "repeat until" pre prvu ¢ast programu a
upravte rameno pre lepSie zovretie, ak to bude potrebné.

Cvi€enie 4. Umiestnite do ramena modelu plechovku a
vytvorte nasledujuci program: twister sa otoci o 180 stupriov
dolava s plechovkou v zovreti; akondhle model zastavi, rameno
by sa malo povolit a upustit plechovku; twister by sa potom
mal otocit o 180 doprava (ciZe do svojej povodnej pozicie),
akondhle umiestnite plechovku pred senzor ramena, model by
Jju mal zovriet a postup opakovat (otolenie o 180 stupriov,
upustenie plechovky a otocenie naspét).

Tip: umiestnite dva predmety (alebo svoju ruku) na
jednu zo stran prostredného senzora k jeho spusteniu.




# Tipy k stavaniu

xire

Dvojity
rozpojovaci nastroj

2. MOZNOST:
VloZte nastroj do otvoru
a vytlacte tak druhu
suciastku!

1. MOZNOST:
Stlacte nastroj, ¢im
rozpojite malé
suciastky!
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Bezplatna aplikacia

@ Viac teorie a

. " ) experimentov
o Viac modelov najdete so svojim o . I
potitatom alebo tabletom na tomto najdete online!

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

o Stiahnite si aplikaciu, kde najdete 3D
navody s popisom krok za krokom!

Engin kidCAD (3D Viewer) aplikacie:

GETITON #Z  Available on the
}‘ Google Play § @ App Store
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