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Cel zajec:

Zapoznanie uczestnikow z podstawami dziatania robotow, ich programowania i budowy, dla
rozszerzenia wiedzy o wspotczesnej technice, wzbudzeniu nowych zainteresowan i treningu
intelektualnego.

Zakres prac:

Pracownia poswiecona jest konstruowaniu niewielkich robotéw mobilnych i programowaniu
ich dziatania. Na zajeciach wykorzystywane s3g zestawy klockdw Lego Mindstorms NXT 2.0,
ktore wyposazone sg nie tylko w elementy ztgczne w postaci typowych klockow, ale takze
czujniki i aktuatory oraz uktad sterowania. Dzieki temu pojazdy uczestnikdw zaje¢ mogg
autonomicznie dziata¢ i wykonywaé¢ wyznaczone zadania. Mozliwe jest takze zdalne
sterowanie reczne. Biorgcy udziat w spotkaniach mogg zapozna¢ sie z podstawami
programowania w przyjaznym srodowisku, w ktérym wprowadzanie polecen takze polega na
taczeniu bloczkéow. Po zaprogramowaniu dziatania, uczestnicy mogg obserwowac, jak ich
algorytmy sprawdzajg sie po implementacji w rzeczywistej konstrukcji. Po wspdolnym
budowaniu i programowaniu kilku rodzajéw robotdow, trzyosobowe zespoty nabywajg
kompetencji, dzieki ktérym potrafia skonstruowaé i zaprogramowac¢ wtasnego robota
mobilnego. Ich konstrukcje realizujg cele, starajgc sie wykona¢ zadanie skuteczniej od
Kolezanek i Kolegdéw, konkurujgc zaréwno na polu budowy robota, jak i stworzenia logiki
sterujgcej jego poczynaniami.

Program szczegotowy zajeé:

Zajecial—
* Przedstawienie przedmiotu i prowadzacego. Zapoznanie z uczestnikami, odczytanie
zasad BHP pracowni i zebranie podpiséw stuchaczy na liscie.



Prezentacja narzedzi uzywanych do prototypowania robotow w postaci zestawdw
klockdw Lego Mindstorms NXT 2.0 wraz z oprogramowaniem. Dla uczestnikdw
dostepnych jest 5 kompletnych zestawdéw klockdw, natomiast széste pudetko
traktowane jest jako rezerwowe i czesci z niego mogg stuzy¢ za uzupetnienie, jesli cos
sie zgubi badz gdy uczestnicy chcg stworzyé konstrukcje bardziej ztozong, niz mozliwa
do skonstruowania z klockéw wchodzgcych w sktad pojedynczego zestawu.
Przyblizenie dziatania mikrokontrolera-kostki NXT oraz wspdtpracujacych z nig
czujnikéw i napedow.

0 Kostka NXT zawiera mikrokontroler sterujgcy dziataniem robota. Wyposazona
jest w monochromatyczny wyswietlacz, przyciski (w tym ukryty reset), gtosnik,
modut Bluetooth i 7 zfacz dla czujnikdw i napeddw, w tym 3 wejscia-wyjscia
oraz ztacze USB typu B.

0 Trzy serwonapedy umozliwiajg wywotywanie ruchu obrotowego i absolutny
pomiar aktualnej pozycji katowej. Cztery czujniki umozliwiaja pomiar
odlegtosci, sprawdzanie koloru i wykrywanie nacisku (jedynie binarne, brak
ptynnego pomiaru).

Rozwazania zwigzane z uktadem zasilania. Wskazanie réznic miedzy akumulatorami a
ogniwami (tzw. bateriami). Demonstracja dostepnych tadowarek, krétkie
przeszkolenie z poprawnego ich uzytkowania.

Do zasilania kostki stuzy 6 akumulatorow lub ogniw AA (tzw. paluszki). Dostepne
tadowarki moga fadowac 2 lub 4 akumulatorki, ale konieczne jest odpowiednie
ustawienie przycisku. Niedopuszczalne jest umieszczanie w tadowarce ogniw lub
akumulatoréw réznych pojemnosci.

Propozycja dobrania sie uczestnikdw w maksymalnie trzyosobowe zespoty. Z uwagi na
liczbe zestawdw klockdw, liczba uczestnikdéw zajec nie powinna przekraczac 15 osdb.
Przeliczenie klockow.

Na odwrocie instrukcji znajduje sie lista elementdow, jakie powinny znalezé sie w
zestawie. W razie niedoboru mozliwe jest branie brakujgcych czesci z rezerwowego
széstego zestawu.

Propozycja zapoznania z zestawem przez skonstruowanie jednego z robotéw z
instrukcji, a nastepnie uruchomienie domyslnego programu sterujgcego.

Jeden zestaw klockow umozliwia stworzenie wielu réoznych proponowanych robotow.
Niektdre z nich umieszczone sg w papierowej instrukcji, a wiele innych mozna znalez¢
w Internecie.

Zabawa swoim robotem.

Zajecie 2 -

Prezentacja instalowanego na komputerze oprogramowania dla Lego Mindstorms NXT
2.0.
Omodwienie mozliwych sposobdw dziatania robota z klockow Lego:

0 Sterowanie reczne umozliwia kierowanie robotem niczym zdalnie sterowanym
pojazdem, poprzez naciskanie przyciskow klawiatury komputera, taczac sie z
nim przewodowo lub przez Bluetooth. Mozliwe jest takze pobranie darmowego
programu do zdalnego sterowania na telefon komadrkowy.



0 Wykonywanie dziatania zaprogramowanego wymaga stworzenia programu dla
robota, zatadowania go na kostke i uruchomienia.
Demonstracja tworzenia prostego programu nakazujgcego robotowi jazde w przéd i
zatrzymanie.
Program sterujgcy jest stopniowo rozwijany. Wprowadzane sg dodatkowe warunki
dziatania, sprawdzana jest mozliwos¢ réwnolegtego wykonywania odmiennych
instrukcji. Uczestnicy sg zapoznawani z petlami, warunkami odczytow wartosci z
czujnikdw albo instrukcjami wyboru.
Sprawdzenie, czy mozliwe jest tgczenie zadan i jednoczesne sterowanie reczne
robotem, podczas gdy rownolegle wykonywany jest uprzednio wgrany program.
Wspdlne préby wykonania kilku typowych robotow mobilnych:
0 Pojazd poruszajacy sie po narysowanej linii.
Robot typu line follower jezdzi do celu po linii w kontrastowym kolorze
wzgledem podfoza.
0 Pojazd wypychajacy inne pojazdy.
Robot sumo moze bra¢ udziat w zawodach, ktérych celem jest wypchniecie
oponenta poza ring. 0 Pojazd poruszajgcy w ograniczonym obszarze.
Robot micromouse porusza sie labiryncie i pokonuje go zazwyczaj odbijajac sie
od Scianek, nim trafi do wyjscia.

Zajecie 3 —

Wykorzystanie nabytych umiejetnosci konstruowania i programowania robotow w
praktycznej kooperacji badz rywalizacji.

Proponowane jest zadanie, w ktérym bra¢ udziat bedg wszystkie zespoty. W
poprzednich edycjach zaje¢ do takich zadan nalezaty wyscigi rydwandéw, pojazdéow w
ktorych zakazane byto stosowanie napedu réznicowego do skrecania albo zawody na
czas w przesadzaniu ,przepasci” lub ,muru” z pudetek. Mile widziane sg zadania
zaproponowane przez uczestnikéow. Nie sg wykluczone konkurencje kooperacyjne, jak
sztafeta robotow, w ktorych pojazdy muszg dojechac do zadanego miejsca, wykonaé
akcje i poinformowac o jej zakonczeniu nastepnego robota w kolejce.

Przeliczenie klockow.

Zakonczenie zaje¢, podsumowanie zadan, podziekowanie za udziat i pytanie o wrazenia
uczestnikdw, ich odczucia i propozycje zmian.

Zasady uznania przyrostu kompetencji

Warunkiem uznania ze cel zajeé zostat osiggniety jest obecnos¢ na wszystkich zajeciach,
wykonanie zaleconych prac i pozytywna ocena ich wynikéw przez prowadzgcego zajecia..



