Lego Mindstorms EV3 robot

Cesto se ispred robota moZe naéi neki predmet kojeg robot treba €vrsto primiti i premjestiti na neko
drugo mjesto. Vec¢ smo u 600. broju ABC tehnike radili neke mehanizme koji mogu dignuti ili zakvaciti
predmete i tako ih prenijeti. U ovom broju ¢emo napraviti model robotske Sake i ugraditi ga na naseg
mobilnog robota.

1ZAZOV 1. Pomocu srednjeg motora izradite model robotske Sake.
RJESENIJE: Sljedece slike pokazuju upute za slaganje modela $ake.
1. korak: Stapié¢ duljine 5 utaknite u sredinu srednjeg motora. Na njega utaknite ostale dijelove
sa slike.
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2. korak: na rjeSenje prethodnog koraka dodajte dijelove sa slike (Stapi¢ duljine 7).
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3. korak:




4. korak:

5. korak: utaknite dva Stapica duljine 5 tako da njihov veéi dio bude gore, ali neka dio Stapica viri
i sa donje strane.

6. korak: dodajte 2 zupcanika sa 24 zupca. Pazite da lijepo sjednu u veé ugradenog puznog
zupcanika.



7. korak: dodajte 4 grede sa dva pregiba. Dvije utaknite s donje strane zupcanika, a dvije s gornje
strane.

8. korak: poveZite motor na vaseg robota.

IZAZOV 2. Programirajte otvaranje i zatvaranje Sake.
RJESENJE: Pri slaganju 3ake koristili smo zup&anik u obliku puZa. Puz je uvijek pogonski zup&anik
(spojen na motor). Koristi se za promjenu smjera rotacije, ali i kako bi poveéao snagu. Cesto se koristi



u sporo-okre¢uéim mehanizmima ili mehanizmima koji zahtijevaju mnogo snage (podizanje teskih
predmeta ili otvaranje i zatvaranje teskih vrata). Jedna rotacija puza moZe unaprijediti gonjeni
zupcanik za jedan zubac (zupcanik koji je s njime u kontaktu). Kako bismo to provjerili napravimo
program za vrtnju srednjeg motora: zelena naredba Medium motor, brzina 30, 1 rotacija. Nakon
pokretanja programa pogledajte koliko je krugova napravio puz. Zatim pogledajte koliko je krugova
napravio jedan od zupcanika spojenih na njega. Primijetit cete da je puz napravio jedan cijeli krug,
dok su se zupcanici pomaknuli samo za 1 zubac.
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Kako bismo otvorili Saku, motor moramo okrenuti 3 puta. Ako je vasa Saka bila u drugacijem

pocetnom polozaju, broj rotacija moze biti razli¢it. Kako bismo zatvorili Saku, postavljamo negativnu
brzinu. Ove radnje moZemo ponavljati u petlji, kako bi se Saka neprestano otvarala i zatvarala.
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1IZAZOV 3. Ugradite na robota ultrazvucni ili infracrveni senzor koji ¢e detektirati predmet na
putu. Uhvatite predmet i prenesite ga na pocetnu poziciju.

RJESENJE: Na robota ugradite infracrveni ili ultrazvuéni senzor toéno ispod i u sredinu $ake. Senzor
spojite na port 4. Robot se vozi ravno naprijed brzinom 20 sve dok na 10 cm ne ugleda predmet (¢asu,
limenku). Tada se robot zaustavlja i zatvara Saku. Predmet bi sada trebao biti uhvaéen. Robot nastavlja
voznju unazad, brzinom 20, 2 okretaja motora. Tada otvara Saku kako bi ispustio predmet.
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U ovom rjesenju robot se vratio na pocetnu poziciju samo ukoliko je ona bila to¢no 3 rotacije motora
od predmeta. Za sve ostale udaljenosti, robot se ne bi vratio na pocetak. Kako bismo ga naucili da se
vrati na to€nu pocetnu poziciju, moramo nekako izmjeriti koliko dugo se vozio unaprijed. To éemo
uciniti pomocu zZute naredbe Motor Rotation (peta po redu). Ova naredba moze mijeriti koliko
stupnjeva je napravio motor (Measure = Degrees), koliko rotacija (Measure = Rotations), odnosno
njegovu trenutnu brzinu (Measure = Current Power). U gornjem desnom uglu biramo koji motor
¢emo pratiti (ovdje onaj spojen na port B).
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izmjeri stupnjeve
izmjeri rotacije
izmjeri trenutnu brzinu

U ovom izazovu ¢emo mijeriti koliko stupnjeva su se okrenuli nasi motori. Kako bi mjerenje bilo
ispravno, na pocetku programa senzor rotacije motora moramo «resetirati», tj. postaviti na pocetnu
vrijednost = 0 (opcija Reset). Nakon detektiranja predmeta ponovno koristimo istu naredbu Motor
Rotation, ovaj puta opciju Measure = Degrees. lzmjerenu vrijednosti stupnjeva poveZzemo Zutom
Zicom sa stupnjevima naredbe Move Steering koju koristimo pri povratku robota. Testirajte. Je li se
robot vratio na to¢nu poziciju od kuda je krenuo? Pokrenite ga nekoliko puta, svaki puta predmet
stavite na drugaciju udaljenost. Vraéa li se robot svaki puta to¢no na pocetak?
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DODATNI IZAZOV. IspiSite na zaslon robota izmjerene stupnjeve motora.
DODATNI IZAZOV 2. Promijenite program tako da Motor sensor mjeri rotacije. Pri povratku, neka se
robot vozi prema tim izmjerenim rotacijama.



