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Systém Mindstorms
e Ridici kostka ' . s —
e Motory
o Velké servomotory
o Malé servomotory

e Senzory

o Vzdalenost
Barva
Kontakt
Uhel
Hlasitost
Od tfetich stran (teplota, tlak, proud/napéti, rozpoznavani, ...)

o O O O O



Ridici kostka - EV3

300MHz ARM9

Linux

o Dlouho nabiha
o Pokrodilé funkce

LCD

o Menu
o Zobrazovani uziv. hodnot

Tlacitka
o Menu
o Uziv. vstup
LED podsviceni tlaCitek

o Signalizace

e Senzorove porty

o 4

o 12C

o Obousmérna komunikace
Motorové porty

o 4

o 2 vykonové H-mustky

o Zpétna vazba o uhlu
Mini USB

o Komunikace s pocCitaCem

USB
o Komunikace s dalSimi perif.
o Daisy chaining

Micro SD



Motory - EV3

o Stejnosmérny (DC) motor

o Enkodér
o Prevodovka
e Enkoder

o Deérované kolecCko

o 2IREDaZ2FT

o Kvadraturni vystup

o Relativni oto€eni (Spike)
e Vlastnosti

o Velky kroutivy moment

o Velka vule \\
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Pomala reakce




Senzory - Ultrazvuk

Meri vzdalenost

Princip Time-of-flight

Zavisly na odrazivosti a uhlu dopadu
o Sténa

o Zaclony
o Zrcadlo

Nezavisly na okolnim osvétleni E

Zavisly na rychlosti zvuku (vihkost, teplota) |
Rozsah od 10 cmdo 2,5 m i




Senzory - Colour

Merici rezimy
o Okolni osveétleni
o Odrazené svétlo (Cernobilé)
o Rozpoznavani barev - 7

Meéreni odrazeného svétla neni zatizeno
okolnim osveétlenim (synch. det.)
Tridéni podle barvy

Sledovani Cerné Cary

Detekce hrany/kraje

Detekce naklonu
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Senzory - Touch

TlaCitko
Nedetekuje silu ani rychlost stlaceni (Spike)

Mechanicky doraz <

Kalibrace
Detekce narazu o sténu
Spusténi programu




Senzory - Gyro
y

Gyro vs. Akcelerometr
Jednoosy rotacni akcelerometr
MEefi v roviné znazornéné Sipkami
Princip:

o OtocCeni

i i o sni e
o ->Nenuloveé zrychleni : e
o ->Pohyb seismické hmoty O r \ : ' iy
o ->Zména kapacity

o ->Dvojita integrace = uhel
Naklon pri stoupani
Presn&jsi zatadeni v bludisti ~ ~ _ S &,¢,
POZOR! driftuje s teplotou X d
Pravidelna kalibrace

Figure 4: SEM views of the
fabricated  digital  votational accelerometer.



Tipy a triky

Zapomente na pasy
Na presnost jsou lepsi mensi kola
Cim vice pfevodu, tim vétsi vile
o Nepresnost
o Kumulativni chyba
Je lepsi splnit zadani CasteCne na jistotu, nez ho
splnit uplné nespolehliveé
Rychlost neni vSechno

Pouzivat osvedCené regulatory - P, PI, PD, PID
r(t)

Plant [
Process

v(t)




Tipy a triky - Bludiste

e Sledovani pravé nebo levé stény vede do cile
o Neni optimalni - nejrychlejsi




Tipy a triky - Bludiste
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Tipy a triky - Cerna Cara
Detekovani barevného rozdilu na prechodu Cerna/bila
Colour senzor v reZzimu odrazeného svétla
Ccal-1,5cm nad povrchem

Mirné pred osou kol
MuzZe leZet na stfedu nebo mirné ke strané od roviny symetrie robota




Tipy a triky - Spojovani funkci

e Mnoho funkci, malo motoru
e Nakladani a zvedani
e /Zvedani a otaCeni




Tipy a triky - Spojovani funkci

e /ména smeéru otaceni motoru




Dekuji za pozornost



