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INVESTICE DO ROZVOJE VZDELAVANI

Experimenty k rozvoji fyzikalniho mysleni
CZ.1.07/1.1.26/02.0004

Zkraceny nazev: Roboti misto laboratore
Zahajeni projektu: 1. 8. 2013
Ukonceni projektu: 31.12. 2014
Doba trvani projektu: 17 mésicu
Rozpocet projektu:1 220 585 K¢

w3: http://roboti.gymun.cz
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Charakteristika

Grantovy projekt v ramci globalniho grantu
CZ.1.07/1.1.26 — ,ZvySovani kvality ve vzdélavani
v Olomouckém kraji II“ Operacniho programu
Vzdeélavani pro konkurenceschopnost spolu-
financovaného ze statniho rozpo¢tu CR
a Evropského socialniho fondu.

Cil projektu 1
Podpora motivace zaku a studentl Gymnazia
Unicov ke studiu prirodovednych a tech-
nickych pfedméta.

OP Vzdélavani ~ Gymndziu
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Klicoveé aktivity

Zavedeni nepovinnych predmétu Robotické
vhimani svéta l. a Il. pro zaky nizsiho a
studenty vyssiho gymnazia — dvé hodiny
tydné po celou dobu projektu

Spolecné aktivity studentu obou
nepovinnych predmétu
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Projektové vystupy
rozsifeni SVP o nepovinné pfedméty Robotické
vhimani svéta l. all. — koncepce predmétd,

tematické plany a vychovné vzdélavaci strategie
zpracovani podpurnych materialt pro vyuku s
nepovinnych predmétd i
vyuka obou predmeétu

soubor zakovskych praci — popis
robotickych experimentu a jejich
vysledku z pohledu zaku, doplnénych
videonahravkou
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Pro;ektove vystupy
evaluace nepovinnych predmeétu
Ctyri spolecné workshopy zakli NG a VG nad
reSenim spolecnych problémovych ukolu
spolecne motivacni exkurze do fyzikalnich labor
a vyzkumnych center
beseda se zastupci vyzkumu
konference pro ZS s pfedstavenim
projektovych aktivit
zaverecny evaluacni workshop

a8 U s
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Projektovy tym

Manazer:- RNDr. Vladimir Slezak, Ph.D.

slezak@gymun.cz

Odborny Mgr. Roman Ried|
garant:  romanriedl@gymun.cz

Metodik. Megr. Milan Kux

milan.kux@seznam.cz
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Ukazka problémové ulohy

Nazev: Nerovnomerny primocary pohyb a jeho
analyza

Tematicky celek: Kinematika hmotného bodu
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Navrhnéte robota pro demonstraci nerovnomerného
primocarého pohybu; bude mit dva servomotory,
akcelerometr, zvukovy a ultrazvukovy senzor.
Naprogramujte robota tak, aby se rychlost jeho
pohybu dala ménit hlasitosti zvuku, zachyceného
zvukovym senzorem.

Pomoci senzoru mérte urazenou vzdalenost a
zrychleni robota.

Ziskana data vyneste do grafu a analyzuijte. o |
Spoditejte primérnou rychlost. e X
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, , INVESTICE DO ROZVOJE ﬁDELAVANi
Vypracovani:
Konstrukce robota
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INVESTICE DO ROZVOJE VZDELAVANI

Popis konstrukce:
1) Programovatelna NXT kostka

2) Interaktivni servomotory; mohou slouzit jako i
senzory rotace

3) Ultrazvukovy senzor
4) Zvukovy senzor
5) Akcelerometr malych zrychleni (do +5 m.s-2)
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Programovani robota
]

6

@ MName; !'L]_Tli-; [ myData | @ [Eqwni Sensor B] Port
[ 10 |[seconds (=] |/ [Rotstion Sensor  [=]]  Pom:
| 5 || Sasmples per Second [+ || B3] [Uhvasonic Sensor  [<]]  Pom:
5_‘!'] ['l.l'ern'_ler B] Port:

@ Wit for Completion
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Popis programu:

1) Cyklus (Loop), opakované se zjistuje hlasitost zvuku,
jeji hodnotou se ridi tah motoru

2) Blok ,Sound senzor”, meéri hlasitost zvuku

3) Blok Move, nastavuje vlastnosti motoru C

4) Datové spojeni, hodnotou hlasitosti tak ridime tah
motoru (motory B a C jsou synchronizované)
5) Blok ,,Start Datalog”, snima data ze senzoru

6) Konfiguracni panel bloku ,Start Datalog”
7) Paprsek, umoznuje paralelizovat program
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Reseni — grafy:

A D E F G H I i K
124 Time Sound pl 1 Ultrasonic_p2 1 Accel p3 1
125 0 100 35 1,36 B/ dB Hlasitost zvuku /dB
126 0,2 91 a3 -1,08 190
127 0,404 85 31 -0,24
128 0,602 29 30 -0,24 100 - rv -
129 0,804 10 28 -0,52 \ \
80
130| 1 12 28 0,6 \ \ \
131 1,203 92 28 -0,38 &0
132 1,401 100 28 -0,38 \ \ \
133 1,6 51 27 -0,1 40
134 1,303 17 26 -0,24 \ \ /\
20
135, 2,001 11 26 0,04 \J
136 2,201 12 26 1,3 o , , : , ,
137 2,402 37 26 1,3 o 1 2 3 a 5
138 2,602 31 25 0,04
139 2,302 13 25 1,3
¥ ¥ ) s _2
0| 3,001 1 " 0,04 a/m.s Zrychleni /m.s
141 3,201 12 24 0,04 2.5
142 3,4 16 24 0,18 5
143 3,604 13 24 0,46
15
144 3,803 100 23 -1,36 N\ A
1 .
145, 4,001 28 22 0,32 I \ I \ n
146 4,2 100 22 -0,38 05 f\ I I \
147 100 20 -0,1 0 : M"(\ :
~
100 19 1,02 o5 0 r\‘j AN 3 .4V 5
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Reseni — prumeérna rychlost:
111 [Graph 4]
112 name=Accel_p3_1
:113 start=16.5.2014 10:22:12
:114 code=3483073332,396000
‘115 axis=3
'116 units=m/s"2
‘117 |sensor=Vernier Sensor
118 color=2874923 %
119 visible=true P At
1120 style=D
121 |port=2
-122 sensorData=0
123
:124| Time Ultrasonic_p2_1 As = rn

125 0 35 At= 5

126 0,2 33
127 0,404 31 V, = =E124/E125

‘128 0,602 30
' S04 28
1 28

28

Primérna rychlost v, nerovnomérneho pohybu je rychlost,
jakou by se HB musel pohybovat rovnomérné, aby drahu s
urazil za dobu Atf:
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Z grafu zavislosti okamzité rychlosti na ¢ase a
hlasitosti zvuku na Case je patrné, ze robot na
zmeénu hlasitosti reaguje s urCitym zpozdénim.
Toto je zpusobeno paralelizaci programu
(rozdélenim do dvou vétvi), pricemz v pripadée
aktivace vétve s blokem Start Datalog (snimani
dat) se motory na velmi kratky okamzik vypnou.
Redeni by bylo moZzné pomoci néjakého nizsiho
programovaciho jazyka (napr. NXT-C), ktery =
umozni programatorovi lepsi kontrolu
multitaskingu.




	Gymnazijní 257, 783 91
	Snímek 2
	Snímek 3
	Snímek 4
	Snímek 5
	Snímek 6
	Snímek 7
	Snímek 8
	Snímek 9
	Snímek 10
	Snímek 11
	Snímek 12
	Snímek 13
	Snímek 14
	Snímek 15
	Snímek 16
	Snímek 17

