Cos dla wielbicieli robotow!
Poradnik o budowaniu robotow
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estawy LEGO MINDSTORMS to nie tylko zabawa!
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Czy wiedziates/wiedziatas, ze z klockéw
LEGO mozna zbudowa¢ rodzaje robotdw,
ktére mogq potem wzig€ udziat w
zawodach — nie tylko w Polsce, ale
rowniez na catym Swiecie? Zawody te
przeznaczone sq dla oséb w kazdym
wieku: mozna na nich spotka¢ zaréwno
uczniéw szkdét podstawowych (w tym
pierwszych klas!), jak i ucznidbw szkot
ponadpodstawowych oraz studentow.
Na uczestnikbw czeka masa wrazen!
Nawet w Polsce mozna wzigé udziat w
zawodach o randze miedzynarodowej
(min. w Rzeszowie, Rybniku czy
Biatymstoku). Na najlepszych czekajq
atrakcyjne nagrody: hulajnogi, drukarki
3D, akcesoria komputerowe czy wysokiej
klasy zestawy do nauki robotyki. Czesto
uczestnicy otrzymujg takze zestaw
startowy w postaci koszulki i gadzetow, a
W mniejszych miastach mozna liczy¢
nawet na ciepty, syty positek w trakcie
zawodow :)
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Jednq z najwazniejszych konkurencji
na zawodach robotycznych jest
konkurencja LEGO SUMO (i jej
odmiany). W tym poradniku zostang
0gblnie omowione najlepsze praktyki
budowania robotéw o wymiarach
25x25 cm do 1.5 lub 2 kg. To wtasnie
konkurencje z wigkszymi robotami
umozliwiajg konstruktorom petne
rozwinigcie wyobrazni i wspigcie sie
na swoje inzynierskie  wyzyny!
OczywiScie najbardziej wyrafinowane

rozwigzania pozostajq Scistqg
tajemnicqg przekazywang kilku
szczesSliwcom nalezgcego do danego
kota naukowego lub kota

zainteresowan, jednak kilka rozwigzan
jest uniwersalnych i sq to solidne
fundamenty do budowy robota, ktory
wespnie sie na finalowe etapy
najwazniejszych zawoddw. Do dzieta!

Przyktadowy robot klasy LEGO SUMO




NIEZABUDOWANA ,,KOSTKA”

Sercem kazdego robota LEGO MINDSTORMS jest
tzw. ,kostka”, czyli gtbwny komputer sterujgcy.
Pamigtaj, aby nigdy jej nie zabudowywac
klockami! Kostka powinna byE¢ mozliwie na
zewnqtrz robotaq, a jej wypiecie z konstrukcji — jak
najprostsze. W trakcie intensywnych walk juz kilka
rund wystarczy, aby wyczerpa¢ baterie, a przerwy
serwisowe trwajg zwykle zaledwie 2-3 minuty.
Czasu na wymiane baterii i czyszczenie koét jest
wiec bardzo mato!

Rekomendowane narzedzie do czyszczenia kot

Jak widac, kostka sterujgca nie jest zabudowana
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CZYSZCZENIE KOt

Podstawowq czynnoSciq, niezwigzanqg co prawda
bezposrednio z budowqg robota, lecz kluczowq
podczas walk, jest czyszczenie kot. Robot w trakcie
pojedynkdw zbiera na gumowych oponach kurz, brud
i piasek, ktére mogq znalez¢ sig¢ na ringu. Dlatego
bardzo wazne jest systematyczne sprawdzanie i
czyszczenie kot

Do tego celu mozna wykorzysta¢ przedmioty, ktorymi
na co dziehA czyScimy ubrania z paprochdw - np.
taSme klejgcg odwrécong klejem na zewngtrz lub,
jeszcze lepiej, rolke do ubran. To obowigzkowy
element wyposazenia kazdej druzyny startujgcej w
zawodach!




SRODEK MASY

Podczas budowy robota klasy SUMO bardzo
wazng kwestig jest umieszczenie Srodka masy
MOZLIWIE jak najnizej robota. Realizujemy to w ten
sposbb, Ze najciezsze elementy  robota
umieszczamy jak najnizej konstrukciji. Czesto bywa
niestety tak, ze kostka sterujgca znajduje sie dos¢
wysoko w naszym robocie. Jest to catkowicie
uzasadnione, poniewaz w przypadku
roztadowania baterii mamy tatwy dostep do kostki
co umozliwia szybkg wymiane roztadowanych
akumulatorkdw. Na szczeScie mozna docigzac
roboty na kilka sposobdéw. Popularnymi sqg
stosowanie metalowych “kulek’, battery packéw a
nawet.. dodatkowych kostek sterujgcych. Te
ostatnie mogq by¢ nawet uszkodzone - chodzi po
prostu o to, zeby dodatkowe (najlepiej zuzyte)
baterie znajdowaty sie w battery packu lub
dodatkowej kostce, docigzajgc naszego robota.
Dobrze docigzonego robota bedzie trudno
odwréci€ do goéry nogami za pomocq tzw. ptugu,
a nawet jesli uda sie go podnieS¢, moze w
pewnym momencie zablokowa¢ sie na
wychylonej pozycji, nadal bedgc na kotach!

Przyktadowy sposdb docigzenia robota -
niedziatajgca dodatkowa kostka
(widok od spodu robota)




PLUG

Tzw. "ptug” to bardzo popularny element
wystepujgcy w robotach SUMO. Bardzo czesto
ten element wystepuje w standardowych,
profesjonalnych robotach SUMO (wykonanych
z metalu i plastiku) i zostat zaadaptowany do
tych budowanych z klockdw LEGO. Podczas
budowania robota nalezy zwrbci€ uwage, aby
ptug byt mozliwie cienki - to bardzo utatwi
wsunigcie sie w robota przeciwnika, co moze
poskutkowac pdzniejszym jego odwréceniem!




CZUJNIKI ODLEGLOSCI

Gdy budujemy robota Sumo, jednym z kluczowych
(i w zasadzie niezbednych) elementéw konstrukcji
sq czujniki odlegtosci. To wtasnie dzigki nim robot
‘widzi" przeciwnika. W zestawach NXT mamy do
dyspozyciji tylko czujniki ultradzwigkowe, w EV3
poza dedykowanymi czujnikami ultradzwiekowymi
sq robwniez dostepne bardziej precyzyjne czujniki
podczerwieni. Ich wadqg moze okazaé sie
ograniczona  odlegto§¢  widzenia.  Czujniki
podczerwieni w EV3 podajq odlegto$¢ widzenia nie
w centymetrach tylko w procentach, przy czym
100% = 55 cm. Nalezy pamigta¢ o tym, ze w
kategoriach LEGO SUMO z wiekszymi robotami
Srednica ringu jest duzo wigksza, wiec trzeba
uwzgledni€ to ograniczenie przy stawianiu robota
podczas walki - w przeciwnym wypadku moze on
sie obraca¢ w kétko przez zbyt diugi czas i nie
zdgzy zaatakowac€ przeciwnika.

Mozliwe jest zastosowanie czujnikdw NXT (starszej
generacji) w robotach z kostkg EV3 (nowszej
generacji). Wowczas odlegtosé widzenia czujnika
jest podawana w centymetrach. Praktyka
pokazuje jednak, ze w takie]j konfiguracji mogg
wystepowac problemy z opbznieniem reakciji, tzn.
robot pdzniej reaguje na zmiany w jego otoczeniu
niz wskazywatoby potfozenie jego czujnikow
odlegto$ci. W sytuacjach, gdy kazda milisekunda
Ma znaczenie, taka sytuacja jest niedopuszczalna.

NXT Ultrasonic Sensor
odlegtos¢ widzenia 0-255cm
precyzja w cm

EV3 Ultrasonic Sensor
odlegtos¢ widzenia 0-255cm
precyzja w mm

EV3 Infrared Sensor
odlegto$¢ widzenia 0-55cm (100%!1!)
precyzjaw %




ZABUDOWANIE CZUJNIKOW

Nie wolno zabudowywa¢ czujnikdédw z goéry, z dotu i po POLOZEN'E CZUJN'K()W

bokach! Czujniki odlegtosci powinny nieco wystawac ODLEGLOSC|
poza korpus robota, aby odczyty z czujnikdbw nie byty

przektamane. Warto odpali¢ sobie Port View na Podczas montowania czujnikdw  odlegtosci
kostce sterujgcej i przekonaé¢ sie, ze faktycznie powiniene$/powinnas zwréci¢ uwage na dwa
zabudowanie czujnika moze powodowaé czasami kluczowe aspekty:

btedne odczyty. Kazdy taki odczyt, jesli nie bedziemy
korygowa¢  bteddbw  odczytu w  programie
zainstalowanym na kostce, bedzie powodowat
nieprawidiowe zachowanie robota - obracanie sie
lewo/prawo  bez powodu, nie najezdzanie
przeciwnika, a w skrajnych przypadkach nawet jozde
prosto na krawedz ringu! Taka sytuacja jest
niedopuszczalna i poskutkuje natychmiastowq
przegranag.

Wysoko potozony czujnik - nie
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Jeszcze jedng kwestig jest wysokoS€, na ktérej sq
umieszczone czujniki odlegtosci. Trzeba pamietat, ze
L czujnik nie zobaczy niczego, co znajduje sie pod nim, tylko
o ' : przed nim. Zatem, jeSli nasze czujniki umieszczone sqg
T‘\Jlilljmmmlg“ iir‘ - . wysoko, a robot przeciwnika jest bardzo niski (niektére
T & mogq mie¢ grubo ponizej 10cm wysokosci!), nasz robot w
Czujniki niezabudowane i potozone il ogdle nie wykryje przeciwnika i bedzie sie kreci¢ w koétko

bardzo nisko - zgodnie ze sztukq — bez celu. Oznacza to oczywiscie przegrang runde.
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