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Projekt M.V.P

Postavime robota MVP podl’a stavebného navodu. Vyzera takto:

Zakladny program, ktory je k dispozicii:

This block gets MVP ready
to play.

my,l’. calibrate

A » go to relative position @ at @ % speed

Motor A controls the

steering.
B v setspeedto @ %

Be run ©) e for o rotations v

Motor B controls the
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Motor A ovlada prednu napravu, motor B ovlada zadné kolesa. Tento program natoci predna
napravu a potom sa vykona 16 otacok zadnych kolies, ¢ize robot jazdi do kruhu. Zmenou relativne;j
pozicie motora A mdzeme zmenit’ smer (0 znamena rovno).

Remote Control
Ide 0 ovladanie robota virtudlnym joystickom.

E set orientation to upside down

E start animation Waiting «

m.u. P- cdib"tﬂ

qVP remote control with x m slider SH1» andy m slider SV1 »

M whenslider SVl » is released =

% start animation Woaiting

#} whenslider sViv is high v
#™ whenslider SH1 v is high v

@ start animation Forward «
% start animation Right

m whenslider SVl s low »
R whenslider SH1» s low~

E start animation Backward «
% start animation Left »
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tdpsi

einvestiény fond

Po Starte programu si zobrazime virtualny dial’kovy ovlada¢ kliknutim na ikonu

Vodorovnym posuvnikom (smer x) ovladame natoc¢enie prednej napravy, zvislym posuvnikom
(smer y) ovladame zadné kolesa. Je vyhodné spustit’ si aplikaciu LEGO Mindstorms na mobile
alebo tablete.
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I Neinvestiény fon:

d

Test Driver
Do dial’kového ovladaca pridame tlacidla pre zvukové efekty:

Ovladac teraz vyzera takto:

MVP Crane
Podl'a navodu postavime nadstavbu Crane:
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Namontujeme ju na robotické auticko:

Pripravime si aj d’alSie prisluSenstvo k realizacii projektov:
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Motor A ovlada prednu napravu, motor B ovlada zadné kolesa. Program rozsirime o ovladanie
ramena zeriava, ktoré je napojené na motoréeky C a D:

E set orientation to upside down

% start animation Waiting

mup: calibrate

@ C+D » ntspudtner.

m_l,!.F- remote control with x M slider SH1+» andy M slider SV1 »

Motor C ovlada otaCania ramena Zeriava, motor D ovlada jeho skldpanie a vytahovanie:

M whenD-pad D1 »

@ C+D + stop motor

ﬁ whenD-pad D1 down * buttonis pressed =

@ D+ start motor ) «

start sound Hydravlics Down «

M whenD-pad D1 « right + buttonis pressed «

@ C~ startmotor (M «
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V programe ponechame aj bloky na animécie matrixu a zvukové efekty:

# whenslider svie is high ~ ﬁ whenslider SH1 » is low »

start animation Forward % start animation Left »

#8 whenslider sviv is low~ # whenslider sH1+ is high »

@ R pocicward - @ start animation  Right

start sound Reverse »

Vyskusame si ovladanie Zeriava virtualnym ovladacom:
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Skusime preniest’ ndklad do ciel'ovej pozicie:

Ak chceme Zeriav ovladat’ z klavesnice pocitaca, prerobime ho takto:

set orientation to upside down
start animation Waiting +

myP calibrate

C+D » setspeedto o %

A » setspeedto e %
B v setspeedto @ %
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Klavesami W,Y ovladame sklapanie a nat'ahovanie ramena Zeriava, klavesami A,D otaCanie ramena
zeriava.

® Dv run (Mv for @ rotations v

m

v wn e for rotations v

Klavesovymi Sipkami ovlddame pohyb celého Zeriava — motor A riadi otdCanie prednej napravu
a teda pohyb vl'avo a vpravo, motor B riadi otacanie zadnych kolies a teda pohyb vpred a vzad.

<>

B v k) - A e run C" w» for @ rotations v

< > p—

v startmotor (M » v rn 9+ for rotations v

Zo vsetkych naprogramovanych pohybov je len pohyb dopredu a dozadu plynuly, vSetky ostatné su
»trhané®. Je to tak preto, lebo len motor B je naprogramovany tak, Ze po stlaceni prislusného
klavesu sa motor nastartuje a stopne sa az vtedy, ked’ sa zisti, ze klaves uz nie je stlaceny.
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Ak chceme mat’ vSetky pohyby plynulé, prerobime program takto:

ﬁ set orientationto upside down *

% start animation Waiting »

nuP: calibrate

@ Aw setspeedto@%
@ B~ setspeedtn@%
@ C+D » setspaedtoo%

Plynulé ovladanie sklapanie a natahovanie ramena zeriava kldvesami W, Y:

key y » pressed?

@ D + start motor lr)'
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Plynulé otaCanie ramena Zeriava klavesami A, D:

) ey 4 v prosed? _
@ c - EEEInEanE @ R

Plynul¢é ovladanie zadnych kolies:

Up arrow v

® B e startmotor ) o
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Nas Zeriav ma na porte F pripojeny aj senzor farby. Vyskasame jeho funkénost’ pomocou takychto
blokov (pridame ich do predchadzajiceho programu):

Ukazujeme senzoru farby ¢ervenu lopti¢ku a na matrixe sa nam zobrazuje pocet:




