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Roboticky skladnik

Vyukovy material se vénuje stavbé robotického skladnika z robotické stavebnice VEX EDR. Dale
nacviku ovladani robotického skladnika pfi manipulaci s pfedméty. A vytvoreni ovladaciho
programu pro robotického skladnika pfi manipulaci se zasilkami ve skladu.

Roboti ve skladech
e Zjistéte, jak se vyuZivaji roboti ve skladech.
o Zjistéte, jak se vyuZivaji roboti pfi tridéni zasilek.

o Zjistéte, kde ve vasem okoli by bylo moZné vyuZit roboty ke skladovani nebo ttidéni.

Lo L) L] B L e

|y



Pracovni ulohy pro zaky

Stavba robotického skladnika

Pro stavbu robotického skladnika vyuzijeme roboticky set VEX EDR V5 Classroom Starter Kit.
Pti stavbé robota postupujte podle jednotlivych stavebnich boda.

Seznam konstrukénich dilkd pro stavbu robota:

il 3x- 300mm V5 Smart Cable

2x- 3in Shaft
1x- 600mm V5 Smart Cable
1x-3.5in Shaft

1x- 900mm V5 Smart Cable 4x - \/5 Smart Motor
3x-4in Shaft
[ )

n 2x- Rubber Bands

5x- Bearing Flat

0=

15x - 1 Post Hex Nut Retainer w/ Bearing Flat

7x- 4 Post Hex Nut Retainer

O= @ &

5x- 1 Post Hex Nut Retainer x - 0.125 in Spacer 10x - High Strength Shaft Insert

1x- V5 Battery Cable

1x - Claw Assembly )
1x- V5 Robot Brain

]

30x - 8-32x0.375 in Screw 4x-0375n Spacer B CarrstaE P 1x- V5 Radio
(53]

4x- 8-32 x 0.5 in Locking Screw

3x-0.5in Spacer 30x - 8-32 Nut 2x- V5 Battery Clip

2x-8-32x 1in Screw
) (o)

6x-8-32 x 1.5 in Locking Screw 2x-0875inSpacer  21x- Rubber Shaft Collar 1x- V5 Battery
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2x- 1x2x1x25 C-Channel
3x - 2x2x2x20 U-Channel

2x- Angle 2x2x14x20

2x- 1x2x1x15 C-Channel

2x-4in'Wheel
1x- 12 Tooth Gear

1x- High Strength Pinion Insert

2x- 4 in Omni Wnee! 1x- High Strength 12 Tocth Pinicn  1x - High Strength 84 Tooth Gear
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2x-8-32 Nut

2x-8-32x 0.375in Screw

2x - 4 Post Hex Nut Retainer

2x - 2x2x2x20 U-Channel

1x- Angle 2x2x14x20
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2x- 8-32 Nut

2x-8-32x0.375in Screw

2x - £ Post Hex Nut Retainer

1x- Angle 2x2x14x20
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2x- 8-32 Nut

2x-8-32x0.375in Screw

2x - 4 Post Hex Nut Retainer

1x- 2x2x2x20 U-Channel
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2x- 8-32 Nut

2x-8-32x0.375in Screw

2x- 1 Post Hex Nut Retainer w/ Bearing Flat
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2x-8-32 Nut

2x-8-32x0.375 in Screw

-0

2x- 1 Post Hex Nut Retainer w/ Bearing Flat
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® 2X

2x - Rubber Shaft Collar

2x - Bearing Flat

2x- 4 in Shaft
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1x-8-32x0.5in Screw

1x- V5 Smart Motor
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1x-0.5in Spacer

1x-8-32x 1.5in Screw
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1x - Step 6 Sub-Assembly

2x - Bearing Flat




Pracovni ulohy pro zaky

1x-8-32x0.5in Screw

1x- V5 Smart Motor
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3

1x-8-32x 1.5in Screw

1x-0.5in Spacer
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x-0.375in Spacer

2x - Rubber Shaft Collar

1x- 4 inWheel

2x - High Strength Shaft Insert
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1x-0.375in Spacer

N

x - Rubber Shaft Collar

1x- 4 inWheel

2x - High Strength Shaft Insert
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1x - Rubber Shaft Collar

1x- 3 in Shaft
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©
1x-0.375in Spacer
2x - Rubber Shaft Collar [ R

1x- 4 in Omni Wheel

2x - High Strength Shaft Insert
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1x - Rubber Shaft Collar

1x- 3 in Shaft




1x-0.375in Spacer

2x - Rubber Shaft Collar

1x- 4 in Omni Wheel

2x - High Strength Shaft Insert
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4x-8-32 x 0.375in Screw

4x-8-32 Nut

2x- V5 Battery Clip
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6
180
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1x- V5 Radio

2x-8-32x0.375in Screw
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4x - 0x2 Connector Pin

1x- V5 Robot Brain
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1x- V5 Robot Battery
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1x- Battery Cable

3x- 300mm V5 Smart Cable
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2x-8-32x0.375in Screw

2x-8-32 Nut

-0

2x- 1 Post Hex Nut Retainer w/ Bearing Flat

1x- 1x2x1x15 C-Channel




Pracovni ulohy pro zaky

2

1x-8-32x0.375in Screw

1x-8-32 Nut

0=

1x- 1 Post Hex Nut Retainer wf Bearing Flat

1x- 1x2x1x15 C-Channel

S

&
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o [

1x - Rubber Shaft Collar

1x- V5 Smart Motor

1x- 4 in Shaft
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2x-8-32x0.375 in Screw

1x- Bearing Flat

1x - Step 24 Assembly
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1x- Step 22 Assembly
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1x-0875in Spacer
2x- 1 Post Hex Nut Retainer
1x-8-32x 1.5in Screw

1x-8-32 Nut
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4x-8-32 x0.375in Screw pd @y

0=

4x- 1 Post Hex Nut Retainer w/ Bearing Flat
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4x- 8-32 Nut
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4x-8-32x0.375in Screw

4x- 1 Post Hex Nut Retainer w/ Bearing Flat
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P

@

1x- 0.5 in Spacer

1x- 8-32 Nut

1x- 4 Post Hex Nut Retainer

1x-8-32x 1in Screw
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1x- 1 Post Hex Nut Retainer
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1x - High Strength 84 Tocth Gear

2x - High Strength Shaft Insert

1x- 3.51n Shaft
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1x- Step 32 Assembly

2x-0.125in Spacer

1x-8-32x 1in Screw
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1x - Rubber Shaft Collar

2x-0.125in Spacer 1x- Step 28 Assembly L
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1x- Step 23 Assembly

2x - Rubber Shaft Collar \
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1x-0.875in Spacer
1x-8-32 Nut

2x- 1 Post Hex Nut Retainer
1x-8-32x 1.5in Screw
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% =

1x- Rubber Shaft Collar

1x- 12 Tooth Gear

1x- 1x Claw Assembly

1x- 2 in Shaft
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1x- V5 Smart Motor

==
2x-8-32x 1.5in Screw
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1x- Step 38 Assembly

2x - Rubber Bands
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1x- 600mm V5 Smart Cable

1x- 900mm V5 Smart Cable
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Programovani robotického skladnika
K programovani robotického skladnika vyuzijte prostfedi programu VEX Coding Studio.
1)

Pomoci dalkového ovladani ovladejte robotického skladnika tak, aby nabral zasilku umisténou
na vyvyseném misté a dopravil ji na predem uréené misto. Zasilka je zastoupena prazdnou
plechovkou od napoje. Do prostoru umistéte prekazky, aby byla cesta robotického skladnika

Vv

o

T TIP: Vyzkousejte manipulaci se zdsilkou.

Prostor pro ndkres

2)

S vyuZitim program v priloze vytvorte ovladaci program pro robotického skladnika tak, aby
roboticky skladnik dokdzal zasilku umisténou na vyvySeném misté nabrat a odvést na predem
uréené misto. Zasilka je zastoupena prazdnou plechovkou od népoje.

V priloze  naleznete  programy:  ForwardForDegrees.vex, = BackwardForDegrees.vex,
TurnRightForDegrees.vex, TurnLeftForDegrees.vex, Object Delivery.vex, Object Retrieval.vex,
které slouzi k pohybu robota a manipulaci s predméty.

Prostor pro ndvrh programu
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3)

Na podlaze u¢ebny vytvorte pomoci obrazku a cerné lepici pasky model skladu se startovni
zénou, vydejni zénou a zénou uloZeni zasilek. Jednotlivé zasilky v podobé plechovek od napoju
umistéte na vyvysené misto v zoné ulozZeni zasilek, napfiklad na papirovou krabici.

STARTOVNI
ZONA

ZASILKA

VYDEJNI
ZONA

ZONA ULOZENI
ZASILEK

Ovladejte robota pomoci dalkového ovladani, tak aby dopravil co nejrychleji jednotlivé zasilky
do vydejni zény. Roboticky skladnik startuje ve startovni zoné. Pti plnéni Ulohy mérte cas, az
do umisténi treti zasilky do vydejni zény. Pokud se zasilka béhem dopravy dotkne podlahy
mimo vydejni zénu, je pokus povazovan za neplatny.

Prostor pro zdpis
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4)

Vytvorte ovladaci program pro robotického skladnika tak, aby robot plnil Ulohu zcela
autonomné. Pfi jednotlivych pokusech feSeni Ulohy mérte Cas a zapiste si nejlepsi ¢as. Nebo
do zény ulozZeni zasilek umistéte vice zasilek a pokuste se za ¢as 3 minut dopravit do vydejni
zény co nejvice zasilek. Porovnejte své feseni ulohy se spoluzaky.

Prostor pro zdpis

5)

Odprezentujte svého robotického skladnika ostatnim spoluzadkiim. Ukazte jim vlastni reseni
programu a pripadné Upravy v konstrukci robota. Do prezentovani zapojte vSechny ¢leny
tymu.
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Co dal délat s robotickym skladnikem?

Vymyslete jinou strategii pohybu robota ve skladu. Pro novou strategii vytvorte
ovladaci program.

Upravte konstrukci robota tak, aby mohl dopravovat vice zasilek najednou.

Upravte a vylepSete konstrukci robota a ovladaci program tak, aby dokdazal detekovat
jednotlivé zasilky ve skladu.

Vytvorte ovladaci program pro robota tak, aby na zdkladé zadaného Cisla zasilky
vyzved| a dopravil vybranou zasilku do vydejni zony.

Vytvorte ovladaci program pro robota tak, aby robot mohl pfijimat zasilky a umistovat

je do skladu.
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Pouzité zdroje

[1] VEX EDR: STEM Labs — Speedy Delivery [online]. Innovation First International [cit.
2018-10-18]. Dostupné z: https://education.vex.com/eduvex/edr/stem-labs/

[2] VEX EDR: Speedy Delivery [online]. Innovation First International [cit. 2018-10-18].
Dostupné z: https://education.vex.com/xyleme_content/speedy-
delivery/pdf/speedy-delivery.pdf
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Prilohy
ndzev souboru

ForwardForDegrees.vex
BackwardForDegrees.vex
TurnRightForDegrees.vex
TurnLeftForDegrees.vex
Object Delivery.vex

Object Retrieval.vex

popis

program pro ovladani pohybu robota
program pro ovladani pohybu robota
program pro ovladani pohybu robota
program pro ovladani pohybu robota
program pro manipulaci s pfedmeéty

program pro manipulaci s predméty
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Materialy vznikly v ramci projektu , METODIKA A VZOROVE ULOHY V ROBOTICE (VEX 1Q A VEX EDR)“
financovaného z prostfedk(l Evropského fondu pro regionalni rozvoj — OP Podnikani a inovace pro

konkurenceschopnost a realizovaného AV MEDIA, a.s. ve spoluprdci s Pfirodovédeckou fakultou

Univerzity Hradec Krdlové.
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