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Robot zachranar

Pomticky:
o robotickd stavebnice VEX EDR
o pocitac s programem VEX Coding Studio

o cernd lepici paska

Vyukovy material je zaméfen na tvorbu ovladaciho programu pro robotického zachranare tak, aby se
robot autonomné pohyboval ve vyznaceném prostoru podle zadani jednotlivych uloh. Pfi pouzivani
tohoto vyukového materialu doporucuji mit dostatecny volny prostor na podlaze uc¢ebny k vyznaceni

prostoru zdravotnického zafizeni.
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Robot zachranaf

Vyukovy material se vénuje stavbé robota zachranare z robotické stavebnice VEX EDR. Dale
tvorbé ovladaciho programu pro robota zachranare k rfeSeni jednotlivych uloh.

Roboti ve zdravotnictvi
e Zjistéte, jaké jsou soutéZe pro robotické zachranare.

o Zjistéte, k Cemu se vyuZivaji roboti ve zdravotnictvi.

e K cemu muZeme vyuzit robota zachranare ve zdravotnictvi?
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Stavba robota zachranare

Pro stavbu robota zachranare 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

L 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 o
6x - £ Post Hex Nut Retainer 1x- V5 Radio

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

2x- 8-32 x 0.5 in Locking Screw

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

G

2x- V5 Battery Clip




Prirucka pro ucitele

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




Ve

ka pro ucitele

O
-
st
e

P¥i

® 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




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



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




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
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1x- Battery Cable

3x- 300mm V5 Smart Cable

Takto vypada sestaveny model robota zachranare.

O

T TIP: Nezapomeiite pripojit konektory vodich na spravné porty.
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Programovani robota zachranare
K programovani robota vyuzijte prostfedi programu VEX Coding Studio.
1)

V pfiloze naleznete soubory programu pro fizeni jizdy robota zachranare. Programy jsou
vytvoreny v programovacim prostiedi Modkit. Nahrajte programy do robota a vyzkousejte
jizdu a otaceni robota.

TIP: P¥iloZené soubory programu se jmenuji ForwardForDegrees.vex,
BackwardForDegrees.vex, TurnleftForDegrees.vex a

TurnRightForDegrees.vex.

2)

Na podlaze ucebny vytvorte podle obrazku a pomoci ¢erné lepici pasky model Iékafského
zafizeni se Ctvefici pokoji. Také vyznacte startovni zénu pro robota zachranare. Vytvorte
ovladaci program pro robota zachranare tak, aby navstivil vSechny pokoje, zkontroloval
pacienty a vratil se zpét do startovni zény. Pfi navstévovani pokojl nesmi robot prejizdét
cernou pasku, vidy vjizdi do pokoje vyznacenou mezerou. Kontrola pacientll probiha
setrvanim robota v pokoji po dobu 5 vtefin, potom mUZe pokracovat v jizdé dal.

= TIP: Pro jizdu robota vyuZijte ptiloZené programy.

Pokud robot zachranar pfi plnéni ulohy prejede ¢ernou caru, zastavte jej. A zaénéte novym
pokusem feseni ulohy.

Vymyslete co nejefektivnéjsi pohyb robota pfi plnéni Glohy a zakreslete je;j.

Prostor pro ndkres jizdy robota

Viyznaceny prostor zdravotnického zarizeni s jednotlivymi pokoji miZete libovolné upravovat
podle vasich mozZnosti. K vyznaceni pouZijte misto pdsky karton.
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Pokoj 1

Pokoj 3

Pokoj 2

Pokoj 4

3)

Startovni zona

Zmérte Cas jizdy robota pri kontrole pokojli a porovnejte jej se spoluzaky. Predvedte své reseni

ostatnim spoluzakim.

Prostor pro zdpis
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4)

Vytvoreny program dopliite a upravte tak, aby robot zdchranar opét navstivil a zkontroloval
Ctvefici pokojl v patrové budové a vratil se zpét do startovni zény. Robot zachranar zacina
svoji jizdu v prvnim patfe. Pro pohyb mezi patry budovy vyuZijte vytah. Pro vyuziti vytahu staci
zastavit pohyb robota v prostoru vytahu na dobu 6 vtefin.

Pokud robot zachranar pfi plnéni ulohy prejede ¢ernou caru, zastavte jej. A zaénéte novym
pokusem fesSeni ulohy.

Vymyslete co nejefektivnéjsi pohyb robota pfi plnéni Glohy a zakreslete je;j.

Pokoj 1 Pokoj 2 Vytah
Patro 1 Patro 1 S M
Pokoj 1 Pokoj 2 Startovni zéna
Patro 2 Patro 2

Prostor pro ndkres

Vyzkousejte vytvofit i vicepatrové budovy. Roboticky zdchrandr bude kontrolovat pouze

vybrané pokoje ve vybranych patrech budovy.
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5)

Zmérte Cas jizdy robota pfi kontrole pokojli a porovnejte jej se spoluzaky. Pfedvedte své feseni
ostatnim spoluzaktm.

Prostor pro zapis
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Co dal délat s robotem zachranarem?

Vymyslete jinou strategii pohybu robota zachranare v Iékafském zafizeni. Pro novou
strategii vytvorte ovladaci program.

Vytvorte ovladaci program pro ddalkové ovladani a soutéite s dalkové ovldadanymi
roboty zachranafi.

Upravte a vylepSete konstrukci robota tak, aby mohl do jednotlivych pokojl
dopravovat zasilky 1éka.

Z barevného papiru vytvorte siluety pacientl a umistéte je do Iékarského zafizeni.
Doplnte a upravte konstrukci robota tak, aby mohl detekovat barevné siluety pacient(.

Vytvorte ovlddaci program pro robota zachranare.
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Pouzité zdroje

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

[2] VEX EDR: Medbot [online]. Innovation First International [cit. 2018-10-18]. Dostupné
z: https://education.vex.com/xyleme_content/medbot/pdf/medbot.pdf
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Prilohy

ndzev souboru popis
ForwardForDegrees.vex program pro jizdu vpred
BackwardForDegrees.vex program pro jizdu vzad
TurnLeftForDegrees.vex program pro otoceni vlevo

TurnRightForDegrees.vex program pro otoceni vpravo



PFirucka pro ucitele /

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.

Autor: Mgr. Petr Coufal

Datum vytvoreni: listopad 2018



