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Mars robot

Vyukovy material se vénuje stavbé prlizkumného Mars robota z robotické stavebnice VEX EDR.
Dale nacviku programovani pohybu Mars robota pfi rovné jizdé a pfi zataceni. Pfipravou a
prizkumem povrchu planety Mars.

Roboti ve vesmiru
e Zjistéte, jaké prizkumné roboty vyslalo lidstvo do vesmiru.
e Zjistéte, jak dlouhou trasu ujelo prlzkumné vozitko na planeté Mars.

e Zjistéte, co zkoumaji prlizkumna vozitka na planetach.
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Stavba Mars robota

Pro stavbu Mars robota vyuzijeme roboticky set VEX EDR V5 Classroom Starter Kit. Pfi stavbé
robota postupujte podle jednotlivych stavebnich boda.

Seznam konstrukénich dilkd pro stavbu robota:

3x- 2x2x2x20 U-Channel

2x- V5 Smart Motor

2x- Angle 2x2x14x20

1x- V5 Battery Cable

e 3x- 300mm V5 Smart Cable

2x- 4in Shaft .

8x - High Strength Shaft Insert

4x - Bearing Flat .
1x- V5 Robot Brain

4x-0.375 in Spacer 4x - 0x2 Connector Pin

4x- 1 Post Hex Nut Retainer w/ Bearing Flat .
14x - 8-32 Nut

2x-0.5in Spacer
6x - £ Post Hex Nut Retainer o

12x - Rubber Shaft Collar
16x - 8-32 x 0.375 in Screw

2x- 8-32x 0.5 in Locking Screw

2x- 4 inWheel 2x- 4 in Omni Whee! 2x-8-32 x 1.5in Locking Screw 1x- V5 Battery

;

1x- V5 Radio

2x- V5 Battery Clip
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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




Pracovni ulohy pro zaky

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




v 7

Pracovni ulohy pro zaky

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




Pracovni ulohy pro zaky

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
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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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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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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




v 7

Pracovni ulohy pro zaky

1x- Battery Cable

3x- 300mm V5 Smart Cable

Takto vypada sestaveny model Mars robota.

¢ porty.

z

i€l na spravné po

.

Vipojit konektory vod

TIP: Nezapomente p
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Programovani Mars robota
K programovani robota vyuzijte prostfedi programu VEX Coding Studio.
1)

V pfiloze naleznete soubor programu pro fizeni jizdy Mars robota. Program je vytvoren
v programovacim prostfedi Modkit. Nahrajte program do robota a vyzkousejte jizdu robota.

O

= TIP: PtiloZenyg soubor programu se jmenuje mars_robot_1.vex
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TIP: Zmérte obvod kola Mars robota.

Upravte program tak, aby robot ujel presnou vzdalenost o délce 1 m.

Prostor pro zdpis
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2)

Vytvoreny program doplnte tak, aby vyuZival proménou pro zdpis poctu otoceni motorda.
Vytvorte program pro jizdu robota na presné vzdalenosti 25 cm, 50 cm, 60 cm, 120 cm a 150
cm. Zapiste pocet nastavenych otdcek v programu.

Prostor pro zdpis

3)

Vytvoreny program doplrite tak, aby kontroloval, zda je ota¢eni motort dokonéeno. Az potom
mUze ovladaci program pokracovat dédle. Program doplite tak, aby robot po ujeti 1 metru ujel
vzdalenost 50 cm.

T TIP: Vyzkousejte podminku s p¥ikazem LeftMotor.isDone.

Prostor pro ndvrh programu
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4)

V pfiloze naleznete soubor programu pro fizeni jizdy Mars robota. Program je vytvoren
v programovacim prostfedi Modkit. Nahrajte program do robota a vyzkousSejte natoceni
robota.

O

= TIP: PtiloZeny soubor programu se jmenuje mars_robot_2.vex

Zmérte, o kolik stupnd se robot natoci na jednotlivé strany.

Prostor pro zdpis
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5)

Vytvoreny program doplnte tak, aby vyuZival proménou pro zdpis poctu otoceni motorda.
Vytvorte program pro natoceni robota o presné stanoveny uUhel: 45°, 90°, 120°, 180° a 360°.
Zapiste pocet nastavenych otacek v programu

Prostor pro zdpis




Pracovni ulohy pro zaky /

6)

Vytvorte na podlaze u¢ebny model krajiny na planeté Mars. Inspiraci hledejte na obrazku.
Lepici paskou na podlaze vyznacte oblasti krater(, oblasti naleziS$té mineral( a startovni zénu.
Rozméry jednotlivych oblasti vytvorte tak, aby Mars robot mohl navstivit vSechny oblasti
nalezist minerdld a nevjel do krateru.

Nalezisté minerall

{=h
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Vytvorte program pro Mars robota tak, aby vyjel ze startovni zény, vyhnul se kraterim a
navstivil co nejvice nalezist mineradl( a potom se vratil zpét na start. Pokud robot vjede do
krateru, ukoncete jeho pokus, dale pokracujte novym pokusem ze startovni zony.

o .

T TIP: Postupujte krok za krokem - postupné, nejdirive uspésné

navstivte jedno nalezisté, az potom se zaméirte na dalsi.

Porovnejte své feseni jizdy v krajiné planety Mars se spoluzaky. Zmérte Cas jizdy robota.

Prostor pro zdpis

Co dal délat s Mars robotem?

e Upravte program Mars robota tak, aby vizudlné oznamil, Ze se nachazi v nalezisti
minerald.

e Upravte konstrukci robota tak, aby na nalezisti minerdld mohl nabrat minerdly a
dopravit je do startovni zony. Mineraly mohou predstavovat vicka od PET lahvi.
Obodujte jednotlivé barvy vicek PET lahvi a soutézte, kdo ziska v omezeném case vice
bodd.

e Upravte model krajiny planety Mars tak, aby obsahoval piscité oblasti, kde se robot
muze pohybovat poloviéni rychlosti.

e Upravte konstrukci a ovladaci program robota tak, aby mohl detekovat kratery a pfi

jizdé se jim vyhnout.
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rover.pdf
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Prilohy
ndzev souboru popis
mars_robot_1.vex Program pro jizdu Mars robota

mars_robot_2.vex Program pro natoceni Mars robota
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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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