Robot s mostem
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Historie mosta

Prvnimi mosty byly kmeny strom spadlych pres vodni toky Ci jiné prekazky. Pozdéji toho
¢lovék vyuzil pro vystavbu vlastniho premosténi z kmenl porazenych strom0. A zlepSovani
technologii obrabéni drfeva umoznilo c¢lovéku stavét jiz soudobé mostni konstrukce.
Po drevénych kladach a opracovanych tramech polozenych pres prekazku, byly stavény mosty
delsi, které wvyuZivaly kamenné npilite.
V nékterych oblastech byly dostupnéjSim
materidlem lidny, ze kterych se stavély
tzv. visuté mosty, napf. Incka fise.

V fimské tisi znali klenbu, kterd je jednim
ze zéakladnich stavebnich prvkd nejenom
kamennych mostd. V blizkosti velkych
mést se stavély akvadukty (nékteré
z téchto staveb stoji dodnes). Po padu
fiSe stavitelé v nastupnickych statech
se snazili navazat na fimské znalosti. Romdnské mosty pfimo vychazely z fimskych vzoru.
Nastup gotiky a rozvoj mocnych krdlovstvi konstrukci mostu zdokonalil. Mosty se stavély
s vétsimi oblouky (z této doby pochdazi nejstar$i mosty v CR). S ndstupem renesance a s riistem
vzdélanosti doslo k dalSimu vyvoji.

Obrdzek 1 Rimsky akvadukt u Tarragony ve Spanélsku. [1]

Velké zmény ve stavbé mostl pfinesla industrializace. Rozvoj Zeleznice zvysil poptavku po
téchto stavbdch, které musely byt levnéjsi a odolnéjsi. Nejprve se stavély jeSté mosty dievéné
a viadukty z kamene a cihel. Postupné byla stale vice vyuZivana litina. Prvni most, tzv.
Ironbridge, z litiny byl postaven roku 1779 pfes feku Severn v Anglii. Jakmile se zdokonalila
vyroba oceli, zacaly se stavét mosty ocelové. V 19. stoleti a 20. stoleti dosahla ocel takové
pevnosti, Ze mohly byt budovany mosty fetézové a lanové o velkych rozpétich. Ve 20. stoleti
byl pro konstrukci mostl a viadukt( rozhodujici beton, Zelezobeton a predpjaty beton [1].

Roboti s mosty

Konstrukéni robotické stavebnice umoznuji
snadnou stavbu mostni konstrukce a jeji
umisténi do mezery, kterou ma robot
prekonat. V pfekonavani volného prostoru se
soutézi sroboty v nékolika rGznych
kategoriich. Nékteré se zamétuji na rychlost
prekondnivolného prostoru, dalsi se zaméruji
na prekonanou vzdalenost volného prostoru.
Nejcastéji se soutézi s autonomnimi roboty.

Obrdzek 2 Robot s mostem z konstrukcni stavebnice. [2]

S robotem ze stavebnice VEX IQ mdte moZnost vyzkousSet sestavit autonomniho robota
i robota na dalkové ovladani.
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Odkazy na zajimava videa robotli s mosty
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Stavba robota s mostem

Pro stavbu prvniho robota s mostem vyuZijeme zakladni konstrukci podvozku ,BaseBot”,
kterou ndsledné vhodné vylepSime pro pfemosténi volného prostoru.

1)

Podle ptirucky ,BaseBot Build Instructions” postavte zakladni konstrukci podvozku ,,BaseBot”.

< TIP: Navod stav by p odvozku naleznete zde: https://www.vexrobotics.com/iq/downloads/build-instructions

Takto vypada postaveny robot podle ptirucky.

2)

Konstrukci robota doplnime o senzor pro méreni vzdalenosti, ktery bude sledovat volny
prostor pod predkem robota tak, aby robot mohl zastavit na hrané a mohl premostit volny
prostor. Postupujte podle obrazkd.

Senzor pro méreni vzdalenosti je pfipojen na portu 5.

Nasledujici obrazky zachycuji drzdk senzoru pro méreni vzdalenosti a jeho uchyceni
v konstrukci robota. Dllezité je umisténi drzaku predevsim v predni Casti tak, aby nebranil
vyklopnému mechanismu v pohybu
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3)

Konstrukci robota doplnime o vykldapéni mostu pro premosténi volného prostoru.
Mechanismus vykldpéni tvofi jeden motor s uchycenim na ocelové osy, které umozniuji
nataceni celého mechanismu a vyklopeni mostu na pozadované misto.

Motor je pfipojen na portu 4.

Na nasledujicich obrdzcich je patrné umisténi a sestaveni konstrukce vyklapéni.
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Takto vypadd postaveny zakladni robot s mostem. Konstrukci robota upravte a vylepsete tak,
aby byla lepsi v prekonavani volnych prostord.

0

TIP: PoufZijte jiny zpUsob pokladani mostu do mezery.

0

TIP: Inspirujte se konstrukci robotl z redIného svéta nebo ze soutézi robot0.
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Programovani robota s mostem

K programovani robota vyuzijte prostiedi programu VEXcode Blocks.

1)

Vytvorte ovlddaci program pro robota s mostem tak, aby dokazal jet rovné az k hrané volného
prostoru, kde zastavi. Potom robot priblizné 4 centimetry zacouva zpatky.

= TIP: Pfi tvorbé programu vyuzijte senzor pro méreni vzdalenosti.

Prostor pro ndvrh programu

2)

Vytvoreny program doplite tak, aby robot s mostem vyuzil vyklopny mechanismu s umisténi
mostu do mezery. To znamena nejprve sklopeni vyklopného mechanismu a umisténi mostu

do mezery, nasleduje couvani robota zpatky. Po uvolnéni mostu z vyklopného mechanismus,
staci tento mechanismus vratit zpét.

< TIP: Postupujte po jednotlivych krocich, nejprve vyklopte most, az potom postupujte
dalSimi kroky.

Prostor pro ndvrh programu
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3)

Vytvoreni program doplite tak, aby robot prejel most umistény nad volnym prostorem
a pokracoval v rovné jizdé dal.

= TIP: Pozor, aby robot pfi jizdé pres most nespadl dola.

Prostor pro ndvrh programu

4)

Vyzkousejte robota s mostem k prekonani riizné velkych volnych prostort. Upravte konstrukci
robota a mostu, vylepsSete program tak, aby vas robot prekonal co nejdelsi volny prostor.

5)

Odprezentujte svého robota s mostem ostatnim spoluzakiim. Ukazte jim vlastni reSeni
programu a Upravy v konstrukci robota. Do prezentovani zapojte viechny cleny tymu.
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Co dal délat s robotem s mostem?

e \Vymyslete novou strategii pfekonavani volného prostoru tak, aby robot s jednim
mostem prekonal vice mezer umisténych za sebou.

e \Vytvorte skladaci konstrukci mostu a novy mechanismus pro umisténi mostu
do mezery.

e Vymyslete novou konstrukci mostu a novou strategii jeho pokladani do volné mezery.

e \Vytvorte ovladaci program pro ddlkové ovladani a ovladejte robota pfi prekondvani

volného prostoru ddlkovym ovladanim.
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