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Anotace

Projekt vznikl v ramci modelaisko-robotického krouzku pii SPS a SOU Unigov. Podmétem
byla i¢ast na soutézi LegoLine - robot musi sledovat ¢ernou ¢aru na bilém podkladu.

Protoze v bézné stavebnici LegoRobot EV3 se nachazi jen jeden opticky senzor je maximalni
rychlost sledovani silné omezena z divodu snadné ztraty cary. Jisty prujezd béznymi
prekazkami (napt. kifizovatka) je v podstaté nemozny. Pro regulérni projeti jsou tieba 2-3
¢idlo, podle obtiZnosti traté. Jeden originalni senzor stoji pfiblizné¢ 1300 K¢&. ProtoZe mame
zékladni znalosti o elektronice, rozhodli jsme se, Ze si ¢idla vyrobime vlastni. Odhadovana
cena 3 ¢idel by nemé¢la piekrocit 100K¢.

Prvni fazi byl sbér dostupnych informaci o komunikaci mezi hlavni ,,.kostkou EV3 a ¢idly.
Druhé faze byla ovéfovani ziskanych informaci. Pfipojili jsme ke vstupni brané univerzalni
nepajivé pole a zacali experimentovat. Deklarovanou I12C komunikaci se nam zatim
zprovoznit nepodafilo. Nastésti EV3 je zpétné kompatibilni s NXT, proto jsme se rozhodli
vyuzit proudového snimani c¢idel. Pouzili jsme katalogové zapojeni cidla QRD-1140
S paralelné pfipojenym identifikaénim rezistorem.
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Odzkousené zapojeni jsme prenesli na pajivé pole. Sice je naSe ¢idlo identifikovano EV3 jako
mikrofon, ale pro programovani to nema vyznam. Navic mame ¢idla umisténa optimalné pro
sledovani ¢ary a usettili jsme 3500K¢.
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