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Barevné tridice

Barevné tridice (nékdy nazyvané optické tridice nebo elektronické barevné tridice) jsou stroje,
které se vyuzivaji ve vyrobnich linkach rdznych primyslovych odvétvi. Oddéluji polozky podle
svych barev a pomoci mechanickych nebo pneumatickych zatizeni je rozdéluji do skupin.

Casto se vyuZivaji k tfidéni zemé&délskych produktd. Pfi tfidéni ryZe se vyuZivd barevnych
rozdilG loupané a neloupané ryZze snimané optickym snimaéem CCD s vysokym rozlisenim,
ktery ddle oddéluje kameny a dalsi
necistoty. DalSim pfikladem je
tridéni obilovin, lusténin a ofechd.
Nebo oddélovani nezralych ploda.
Ttidici stroje jsou ve srovnani
s lidskou praci rychlejsi, Ucinnéjsi
a levnéjsi.
Tridéni na zakladé barvy se vyuziva
i v téZebnim pramyslu. Kde
se oddéluji necistoty rudy,
minerdld, kamenO a piskovych
produktll. V diamantovych dolech
se vyuZivaji barevné tridice
Obrdzek 1 Pramyslovy barevny tridic [1] k tfidéni diamantl podle jejich
prahlednosti a Cistoty.

V recykla¢nim primyslu vyuzivdme tridici roboty k tfidéni plastl na recyklacnich linkach. [1]

Roboticky tridic¢

Z konstrukénich robotickych stavebnic
se Casto stavi rlizné automatizované
tridici  linky, které tridi barevné
kosticky nebo micky. Konstrukéni
robotické stavebnice umozAuji
snadnou stavbu modell redlnych
tfidicich stroji. Na obrazku je
roboticka tridici linka ze stavebnice ‘ v :
VEX 1Q, kterd je sestavena z rozsifujici z b‘m i
sady dilka.

.
I

Obrdzek 2 Roboticka tridici linka VEX 1Q [2]

S robotem ze stavebnice VEX IQ mate moZnost vyzkouset sestavit autonomniho tfidiciho
robota, ktery bude tfidit barevné dilky stavebnice.
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Odkazy na zajimava videa robotickych tridica
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Stavba robotického tridice

Pro stavbu prvniho robotického tridi¢e vyuZijeme zakladni konstrukci podvozku , BaseBot”,
kterou nasledné vhodné vylepSime pro tfidéni barevnych kosticek.

1)

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

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

Takto vypada postaveny robot podle ptirucky.

2)

Konstrukci robota doplnime o konstrukci tfidici ¢asti, ktera se skladd ze zasobniku barevnych
kosticek, senzoru barev a motoru, ktery zajistuje posun kosticek pfi tfidéni. Na obrazku je cela
konstrukce ttidici casti. V pfrilozeném navodu konstrukce_roboticky_tridic.pdf naleznete
fotografie jednotlivych ¢asti konstrukce tridici ¢astii jeji pfipojeni k zakladni konstrukci robota.
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3)

Postavenou konstrukci tridici ¢asti jesté doplnime prouzkem lepici pasky, kterd umozniuje
rozpoznani barvy kosticek a jejich snadny posun.

Celou konstrukci tfidici ¢asti pfipojime do predni ¢asti konstrukce robota. Opticky senzor
pfipojime na port 10 a motor na port 11. Postupujte podle obrazki v pfilozeném dokumentu.
Nasledujici obrazky zachycuji pfipojenou konstrukci tfidici ¢asti na konstrukci robota.
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4)

Takto vypada postaveny zakladni roboticky tridic. Konstrukci robota mlzete upravit a vylepsit
tak, aby umozniovala efektivnéjsi tfidéni barevnych kosticek.

0

TIP: PouZijte jiny zasobnik barevnych kosticek.

Q

TIP: V konstrukci robotického tfidi¢e vyuZijte vice motora.
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Programovani robotického tridice
K programovani robota vyuzijte prostiedi programu VEXcode Blocks.
1)

Vytvorte ovladaci program pro robotického tfidice, ktery bude na display zobrazovat barvu
kosticek.

= TIP: Svételné podminky v mistnosti mohou ovlivnit opticky senzor.

Prostor pro ndvrh programu

2)

Vytvorte ovladaci program pro robotického tfidice, ktery bude rozeznavat zakladni tti barvy

kosticek a ty bude tfidit na jednotlivé hromadky, ostatni barvy umisti na spole¢nou hromadku
kosticek.

< TIP: Roboticky tfidi¢ se nejprve podle barvy kosticky rozhodne, jakym smérem a jakou
vzddalenost ujede, nez kosti¢cku umisti na spravnou hromadku, potom se vrati zpét.

Prostor pro ndvrh programu
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Prostor pro ndvrh programu

3)

Odprezentujte svého robotického tridi¢e ostatnim spoluzakim. Ukazte jim vlastni rfeseni
programu a upravy v konstrukci robota. Do prezentovani zapojte vsechny ¢leny tymu.
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Co dal délat s robotickym tridicem?

* Upravte program tak, aby roboticky ttidic rozlisil vice barev kosticek.

* Upravte konstrukci robotického tfidi¢e tak, aby mohl t¥idit i jiné druhy kosticek.

* Upravte konstrukci robota tak, aby nejprve barevné kosticky jednotlivé nabral a
nasledné vytridil. Vytvorte i ovladaci program pro robota.

* Pokud mate vice dilkd stavebnice VEX IQ, mUZete postavit robotickou tfidici linku, jako

je na obrazku nize. Odkaz na stranky s ndvodem na stavbu a ovlddacim programem

najdete ve zdrojich. [2]

Obrazek 3 Roboticka tridici linka VEX 1Q [2]
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