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ROBOPOSTAK
ZUZANA KOCOURKOVA, PIVEC JAKUB

Resumé

Prace se zabyva konstrukci a programovanim statického postovniho robota. Je vytvoren ze
stavebnice LEGO®™ Mindstorms® NXT 2.1 a simuluje tFidéni a distribuci odeslané posty.
V clanku se také venujeme moznosti vyuziti modelu ve vyuce.

Abstract

This thesis deals with the construction and programming of a static post robot. It is made of
the set LEGO®™ Mindstorms® NXT 2.1 and it simulates sorting and distributing of sent mail. In
the article we also focus on the possibility of using the model in the classroom.

Uvod

V ramci predmétu Robotizace a fizeni procesti na KITTV PedF UK jsme se rozhodli
sestavit robota, ktery bude vyuZitelny ve vyuce. K dispozici jsme méli stavebnici LEGO®
Mindstorms® NXT 2.1 a roziifenou sadu Education. Vytvofili jsme graficky navrh
v programu LEGO Digital Designer 4.3 a zkonstruovali model robota, jehoz cilem je tfidit
a distribuovat odeslanou postu podle zadaného adresata. Vzhledem k jeho tcelu jsme mu dali
nazev Robopostak.

Konstrukce
oy

Obr. 1: Rameno Obr. 2: Zakladna Obr. 3: Podstavec

Jedna se o statického robota, jehoZ hlavni ¢ast konstrukce se ota¢i pomoci motorku
umisténého v kotvici ¢asti. K jeho ovladani slouzi fidici kostka, do niZ jsou zapojeny tfi
motorky, dva tlakové senzory a RGB senzor. Celkové lze robota rozdélit na 3 ¢asti:
podstavec, zdkladna a rameno.

Podstavec
Podstavec je tvofen Ctyimi polozenymi koly slouzicimi k stabilizaci celé robustni
konstrukce. Na nich je ukotveny motorek, ktery otaci celou zakladnu v horizontalnim sméru.

Zakladna

Zakladna je centrdlni casti robota. Obsahuje ovladaci kostku, RGB senzor pro
rozeznani adresata, tlakovy senzor pro odeslani poSty a tlakovy senzor pro ukonceni
programu. Na zdkladnu je piipevnéno rameno pomoci dal§iho motorku, ktery jim pohybuje
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smérem doll a nahoru. Pfi konstrukci zékladny je nutné kontrolovat umisténi jednotlivych
technickych zafizeni s ohledem na vyvazeni robota a moznost jeho otaceni.

Rameno

Celé rameno se sklada ze tii ¢asti: dvé mens$i ramena propojend motorkem a box
(kosik) na postu. Prvni rameno je pfidélané k motorku v zakladn€ pomoci ozubenych kolecek
a na n¢j je pripevnén motorek, ktery tvoii kloub a zaroven pohybuje druhym ramenem,
obdobné¢ jako motorek v zakladné. V tomto piipadé je dulezité spravné natoceni a piipevnéni
obou motorki. Na konci druhého ramena je pomoci tycky pfipevnén box, coz umoziuje jeho
rovnobézné srovnani s podlozkou v jakékoli pozici ramena.

Cinnost

Robot umi rozlisit az ¢tyfi adresaty podle jejich barvy (bild, Cervena, modra a zelend).
Do prislusného boxu (nosi¢e) vlozi odesilatel zpravu a zada adresata, kterého urcuji desticky
ze stavebnice SEVA polepené vystfizenymi obdélniky z barevného papiru. Desticku
s odpovidajici barvou vlozi odesilatel do boxu smérem k RGB ¢idlu uprostied robota. Kazdy
Z adresatl je umistén v jiném smeéru.

Cinnost robota je nasledujici. Odesilatel vlozi postu, uréi adresata a da robotovi impulz
k odeslani posty stisknutim tlakového senzoru umisténému na boku robota. Ten piesune kosik
kK RGB ¢idlu, vyhodnoti adresata a doru¢i postu otocenim zédkladny podle zadané barvy
a pohybem ramena. Adresat ma na piijeti posty pét sekund a poté se robot vrati do pozice pro
odesilani posty. Po ukonceni prace 1ze robota vypnout pomoci tlakového senzoru umisténé¢ho
na vrchni strané robota. Timto zptisobem se ukon¢i program a robot se vrati do parkovaci
polohy. Opétovné spusténi robota je mozné pomoci fidici kostky.

Programovani

Pro napsani programu jsme vyuZili software LEGO Mindstorms NXT. Logika celého
algoritmu neni nijak slozitd. Po zapnuti programu se box na poStu zdvihne do pozice pro
odesilani. Poté je vSe uzavieno v cyklu, aby robot stale naslouchal, zda nedostane impulz
k ¢innosti. Tak se stane stisknutim jednoho z tlakovych senzorim. Nasleduje tedy podminka,
ktera rozliSuje, ktery senzor byl stisknut.

Po stlaceni tlakového senzoru pro odeslani posty se box ptresune k RGB c¢idlu a podle
toho, jakou ma odesilatel barvu, vykona rameno pohyb smérem k piijemci a pted n¢j polozi
kosik. Casova prodleva zajisti pozastaveni robota v dané pozici. B&hem této pauzy si pifjemce
vyzvedne svou postu. Poté se box vrati zpét do pozice pro odeslani.
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Stiskneme-1i tlakovy senzor pro vypnuti robota, robot zaujme parkovaci pozici a dojde
Kk Gplnému ukonéeni programu.
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Obr. 1: Program

Vyuziti ve vyuce

Pro kazdého clovéka je dileZité nejen abstraktni logické mySleni pouzivané pfii
programovani, ale také manudlni zru¢nost. Oboji mizeme zakiim umoznit diky robotizaci.
Manipulace se stavebnici neni obtiznd, ale ani pfili§ trividlni, a Zaci tak trénuji svou jemnou
motoriku. Pro spravné fungovani robota musi také porozumét principim mechaniky. Nejvétsi
vyhodou konstrukce robota se Zaky je podle nas moznost redlné otestovat vytvoreny program.
Vzhledem k tomu, Ze programovaci jazyk je tvoren jednotlivymi pfeddefinovanymi bloky, je
programovani snaz$i nez pii praci s textovym kédem. Vytvofit tohoto robota by podle nés
méli zvladnout i Zaci na druhém stupni ZS, ale pravdépodobné s podateéni pomoci uéitele.
DalSim pfinosem jsou rizné moznosti modifikace, rozsifeni a vylepSeni robota. Nakonec
muZeme timto zptisobem ilustrovat fungovani tiidicich systém.

Zaveér

V pribéhu prace jsme se museli vyrovnat s nékterymi problémy. Hlavnim byla robustnost a stabilita
konstrukce, kterou jsme vyftesili stabilizaénimi koly pfipevnénymi na spodni strané robota. Celou
konstrukci jsme postupné zpevinovali, aby pii jakémkoli pohybu robota nedochazelo k povoleni spojd,
naklonu robota apod.

Pokud robot ziistane néjakou dobu zapnuty a box bude v pozici pro odeslani, dojde k povoleni ramena
a mirmému otoceni motorkdl. Toto otoceni bud’ znemozni RGB senzoru pfecteni adresy anebo pii
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polozeni boxu bude dochazet k narazu do podlozky. Po povoleni ramena je nutné provést opétovnou
kalibraci robotického ramena. Tento problém jsme vyfeSili ptfipevnénim tlakového senzoru pro
vypnuti robota. Po jeho stisknuti zaujme robot parkovaci polohu, ve které je box polozeny na
podlozce, coz nezatézuje motorky.

Zalezet jsme si dali také na estetické strance robota. Kromé adresnich desticek jsme vyrobili také
krabi¢ku na postu, poloZenou v kosiku, a podlozku s plankem. Podlozku tvofi ¢tvercova ctvrtka
rozdelena na Ctyii barevné kvadranty. Robot se postavi doprostfed podlozky urCenym smerem a zaci
okamzité vidi barvy oznacujici piijemce.

Vétime, ze robot bude piijemnym zpestfenim vyuky a pii jeho vytvafeni se budou moci realizovat
nejen technicky ale i umélecky zaméteni Zéci.

Obr. 2: Robopostak
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