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Anotace

Tato prace pojednava o navrhu automatického ovladani Festo™ Robotina a jeho

vizualizaci v ptislusSném programu, ktery je pro tuto ¢innost vhodny.

Klic¢ova slova: robot , robotino , vizualizace , programovani.

Annotation

This work deals with designing automatic festo robotino control of movement and its visualization

in the relevant programme, which is used in this work.

Keywords : Robot, robotino , visualization, programming.
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Pouzité znacky a symboly

F —sila,

| — elektricky proud,
m — hmotnost,

M — moment sily,

P — vykon,

R — elektricky odpor,
U — elektrické napéti,
p — rezistivita,

® — thlova rychlost,
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infra-red = infracervené

central processing unit — procesor

oznaceni registrace

trademark — oznaceni obchodni znacky

to znamena
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1. Uvod

Tato prace, ktera je zaméfena na problematiku Robotiky a vSeobecnych
zékladnich atributli by méla objasnit jak a z ¢eho se tyto véci skladaji. V pribéhu prace se
vam pokusim priblizit toto vysoce perspektivni odvétvi , které se dnes vyuziva v podstaté
vSude, kde je potiebu bud’ z n¢jakého divodu usetiit pracovni silu a nebo tam kde to ani
jinak nelze z davodu vysokého nebezpeci urazu. Pro piiklad bych mohl uvézt
Automobilovy Primysl, kde se ve vyrobnim cyklu vyuziva velky potencial téchto robot
at’ uz to jsou automatické linky, které se pohybuji a posouvaji dily bud’ po pfisluSnych
pracovistich a nebo uz i celé celky, jako jsou tfeba karosérie. Pro pfesny piiklad plné
automatizovaného pracovisté kde se pouzivaji pln¢ automatické roboty mizeme lakovnu.V
lakovné jsou plné automatizové robotické ruky které maji piisluSny nastroj a nanasi
rovhomérné ve vrstvach lak na karoserii vozidla. Pro zékladni popsani této problematiky
nam ovSem poslouzi takzvané Robotino od firmy FESTO™ | ktera vynalezla tento
zmenSeny typ robota, ktery slouzi hlavné pro vyukové tucely na odbornych Skolach
zabyvajicich se touto problematikou. Tohoto robota jak jsem jiz zminil zkonstruovala
firma FESTO™, ktera byla zaloZzena roku 1925 Albertem Fezerem s Gottliebem Stollem.
Pivodné Slo o spolecnost puisobici v dievozpracujicim pramyslu, konkrétné se zabyvala
vyrobou dievozpracujicich nastroji pouzivanych tehdejsimi obyvateli i tovarnami. Prvnim
vyznamné&j$im produktem spolecnosti byla svétov€ prvni pienosnd, benzinem pohdnéna
motorova pila. Pozdéji firma expandovala svym polem pisobnosti také do pole
automatizace. Automatizace je pojem, ktery se vyuziva pro fizeni a ovladani
automatickych procesti s hlavnim ucelem usetfit pracovni silu a nebo ptedejit jejimu
nebezpeci zranéni , jak jsem zminil vySe. Dalsi velkou vyhodou a hlavné ¢ast jejich vyuzZiti
je prvek opakovatelnosti s pfislusnou pfesnosti na pozadované parametry. Roku 2000 byla
firma rozdé€lena na dvé ¢asti, kde prvni se zabyvala dal vyrobou zemédelské techniky , ale
pod jménem Festool, ¢imz se odd¢€lila od matetfské spolecnosti Festo. V dnesni dobé festo

zaméstnava pres 15000 lidi po celém svété. Hlavni filozofie firmy je rozdélena do 3 bloki.

A.) Automatizace Vyroby: Tato ¢ast mapuje trh a na zaklad€ toho vyviji nové
prvky pro zdokonaleni pracovnich procesit a uSetfeni ekologickych nakladli a dopada

jakozto trendu dne$ni doby.
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B.) Automatizace procesii a postupii: Postupy pro konkrétni vyrobu a
manipulaci a logistiku pro specifické typy materialii. Pro ptiklad mizeme uvézt manipulaci
s plyny , a kapalnymi latkami. Jde o koncepci uréenou do extrémné narocnych podminek,

ktera musi odolat specifickym vliviim a okolnostem.

C.) Skoleni a vzdélavani : FESTO poskytuje konzultace a také vyukové zdroje.
Jedna se o takzvané vzdélavani FESTO Didactic a je firmou poskytovano po celém svété
ve specifickych skolicich zatizenich a ucastni se jich cca 42 000 lidi ro¢n¢. Zaméfuje se na
pramyslovou a procesni automatizaci => Zefektivnéni procest v udrzbé, vyrob¢ a samotné

konstrukci.

2. Teoreticka c¢ast

2.1 Konstrukc¢ni ¢ast Robotina

Konstrukci robotina mizeme rozdélit do zhruba 13ti casti. Jelikoz se robot sklada
Z mnoha ¢asti rozd€lime si je do kapitol, které ndm popisi vzdy piisluSnou ¢ést a na konci

shrneme do celku.
2.1.1 Podvozek

Podvozek robotina se sklada z kruhového nerezového piidorysu o priméru
370mm a je svafen. Na podvozku robotina se nachéazeji tfi vykonné nezavisle na sobé
pracujici pohonné jednotky které jsou pootocené o 120°, kde jejich nejvetSi vyhodou je
nezavislost na sob¢ a separatni fizeni kazdého z nich. Tato funkce ovSem potiebuje velice
presné ftizeni kazdého znich pies PID regulatory. Tyto regulatory ziskavaji dulezité
podnéty z motorit pomoci induk¢nich senzorl, které se nachazeji na kazdém motoru a
vysilaji idaje o otdCkach a natoCeni motord. Dale se na podvozku nachazeji dva
akumulatory, které se nachazeji mezi dvojici motorti o celkovém napéti 24V, tudiz ma
kazdy znich 12V. Robotino muze byt pro delSi provozuschopnost vybaveno tretim
akomulatorem, ale jeho aplikace je slozitd a pro normalni komeréni pouziti na vyukové

zdroje postacuji akumulatory dva.
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2.1.2 Pohonna jednotka

Je tvofena tfemi motory, jak jsem jiz zminil o kapitolu vySe. Tyto motory
jsou Stejnosmérné-komutatorové, které pirendSeji svlj potencidl pifes Planetovou
pirevodovku s pfevodovym pomérem 16:1 déle je motor vybaven inkrementalni snimacem,

ktery snimé aktualni parametry motoru a predava je fidicim regulatoram. Viz. Obrazek

1. Stejnosmérny motor

2. Planetova ptevodovka

3. Gumové¢ kolecko (roller)
4. Inkrementalni snimac

5. Ozubeny femen
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2.1.3 Ridici jednotka

Zakladni jednotka celého motoru, ktera fidi veskeré¢ déni a shromazduje data, ze
vSech senzori. Pro tento typ Robotina je pouzita jednotka jednodeskového pocitace
standard PC104 s operacnim systémem RT Linux. Rozhrani mezi nim a vlastnim
hardwarem robota zajist'uje specidlni modul s jedno¢ipovym mikrokontrolerem Atmel.Na
tento modul lze pfipojit i dalsi senzory a méfici pfistroje. Dale po obvodu robotina je
umisten koncovy spina¢ pro ptipad kontaktu s piekazkou, kde tento spinac zastavi cely
program indukcnostni snima¢ polohy. Dale po obvodu je rovnomérné rozmisténo 9
infracervenych triangulacnich dalkomérd Sharp s maximalnim rozsahem 4-30cm. Dva
limitni optické snimace a jeden analogovy induk¢nostni snima¢ polohy. Piimo k fidici
jednotce je piipojena USB kamera pro ziskani obrazové informace.Komunikace s PC je
mozna pres Wifi modul. Robotino mizeme ovladat bud’ ptes pocitac, kde je robotino
fizeno pies prislusny program z pocitace a nebo piimo pies software nahrany v robotinu

bez participace externi poc¢itacové jednotky.

2.1.4 Roziitujici porty

JelikoZz je na robotinu spousta roZsifujicich individudlnich moznosti jsou zde i rozsifujici
rozhrani pro pfipojeni dalSich externich systému a periférii , jako jsou napiiklad senzory.

Rozsitujici deska obsahuje: 8. Analogovych vstupti
8. Digitalnich vstupti (mize
byt i vice v zavislosti na
napéti)

2.relé

Rozsifovaci deska napojena na zékladni desku.

10
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2.2 Senzory a jejich typy.

2.2.1 Optické inkrementalni senzory uhlu natoceni
Jde o diilezity senzor, ktery nam mapuje thel natoceni jednotlivych motorti.

Zakladem tohoto senzoru je tkz. Pulzni disk , ktery je vyroben pievazné ze skla , ale
muze byt vyroben také z plastu ¢i jinych materidlu v zavislotech na pozadavcich a presném
vyuziti. Tento disk je spojen mechanicky s hiideli, ktera prochazi osou senzoru. Disk
obsahuje pole a to Svétlda a Tmava. Svétlo generuji diody, které vétSinou pracuji v
infraCerveném spektru. Svétlo prochdzi membranou , ale zaroven timto pulznim diskem,
které je zachyceno na druhé strané tkz. Fotodetektorem. Poté , kdyz se hiidel otaci, sttidave
zaclofiuje a odclofiuje.(Fotodetektor). Pulsy jsou nasledné zpracovdny a pifevedeny na
elektricky signal. Nasledn¢ podle toho kolik ma tmavych a svétlych poli, zjistime pocet
pulsii na jednu otdcku. Tento parametr je u téchto snimacu stéZejni.Opét tu mame dvoji
déleni a to na jednokanalové, které se v dnesni dobé ptili§ nevyuzivaji. (Maji jednu stopu
na pulsnim disku.) Dnes jiz vyuzivané Tii kandlové pracuji na takovém princupu , ze 2
signaly jsou vzajemn¢ posunuty o 90° ,diky ¢emuz dokdzeme rozpoznat smér otaceni. Tteti
puls tohoto typu slouzi jako ,,Nulovy Puls®“. Tyto snimace maji jednu nevyhodu a to je ta,
ze kdyz dojde ke ztraté napajeni , tak si nepamatuji svoji posledni polohu.

Disk with ridisl Enes

and gaps

11
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2.2.2 Triangulacni dalkoméry SHARP GD2D120

Toto Robotino® je osazeno deviti infracervenymi dalkoméry , které vyuzivame pro
mefeni uritych vzdalenosti od predméti. Tyto senzory funguji tak, ze senzor vysle
paprsek , ktery se nasledné odrazi od ptipadné piekdzky zpét do piijimace. Tyto senzory
jsou namontovany po obvodu a jak jsem jiz fikal v deviti kusech pod uhlem 40° a je s nimi
mozno detokovat na vzdalenost 4 az 30cm. Senzory jsou specifické a individualné
nastavitelné v zavislosti na pouziti, protoze kazdy mlze byt v programatorském rozhrani
naprogramovan na raznou reakéni vzdalenost a docilit tim pIné simultalniho ovladani
kazdého z nich. Nasledn¢ diky této funkci dokaze Robotino® reagovat a predejit tak
narazu.

Ukazka takového senzoru Sharp.

12
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2.2.3 Indukéni senzory

Indukéni snimac jenz je nainstalovdn na spodu Robotina ndm umoZznuji snimat
kovové pfedméty jenz se nachdzeji pod samotnym Robotem. Jak je jiz vidno z ndzvu tyto
senzory vyuzivaji pro svoji funkci magnetickych vlastnosti prostiedi, které obklopuji
civku. Mlizeme hovofit o dvou typech indukcnosti a to je indukénost vlastni, kdyzZ mame
pouze jednu civku a pak indukénost vzdjemnou , kterd je vyvoldna piitomnosti dvou
civek.Induk¢ni senzory maji spiSe doplitkovou roli a maji tu nevyhodu, Ze detekuji pouze

kovové predméty.

13
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2.3. Navigace

Automaticka navigace je jednim ze zakladnich stavebnich kameni pro dosazeni
plné inteligence a tim ¢im dal vice se rozrustajici autonomity roboti jako takovych.Jednou
z moznosti, ktera se nam naskyta je tkz. "Dead Reckoning". Tato metoda je definovana
matematicky a pouziva se pro urcovani soucasné polohy objektu pomoci vypoctu drahy a
rychlosti v ¢ase. Aplikace této metody se nazyva Odometrie. Odometrie nam odhaduje
aktualni polohu pohybujiciho se objektu v zavislosti k jeho pocatecni poloze . ve kterém
se nachazel a k urceni drahy potazmo vzdalenosti , kterou sledovany objekt urazil od
pocatku pohybu. Pouziva se pravé u Roboti, které jsou postaveny na podvozku ktery je
vybaven koly. Provedené byva vétsinou pomoci Inkrementalnich snimac, které jsem
predesilal o nékolik stranek vyse v ptislusném bloku Senzord Robotina. S touto technologii
ovsem ruku v ruce ptichazeji také chyby, kter¢ tato technologie nese v zavislosti na
odhadované poloze, protoze otacky jednotlivych kol mohou byt pfevedeny na linearni
posuv.Ovsem v nekterych ptipadech je pravée toto urCovani polohy jedind moznost samotné

navigace Robota jakozto celku. Faktory , které nam mohou vytvaret chyby jsou:
1.Rozdilné pruméry kol.
2.Vychylka kol.
3.Aktudlni primér , ktery se liSi od nominalniho.

4. Jizda po nerovném porvrchu nebo pres neocekavané pirekazky.

Dal$im naviga¢nim modulem , ktery mizeme pouziz je naviga¢ni modul NorthStar® jenz
vyuziva optické lokalizace robota , ktery konéd pohyb v uzavieném prostoru
(mistnosti).OvSem nejvyuzivangj$i metodou je Odometrie , ktera neni tak piesna ale v

kombinaci s dal§imi externimi pomocnymi prvky jako jsou senzory dokaze vyhovét.

14
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2.4. Webkamera

Robotino miize byt osazeno také kamerovym systémem , ktery dokaze snimat okoli a
prenaset obraz do vhodného rozhrani. (RoboView). Tato kamera mtze byt také vyuzita pti

realizaci nékterych tloh , kde ndm nahrazuje snimace, nebo je to jejich zalozni varianta.

Konkrétné v tilohach, kde kamera ma snimat libovolny barevny pasek na zemi popf. stolu,
kde se robotino nachazi a nésledné¢ podle vyhodnoceni obrazu z kamery také nasledovat
zadanou pasku a udrzovat se v jeji trajektorii. V zavisloti na ochot¢ investovat do ptislusné
kamery se nam v dnesSni dobé naskyta celd fada rtiznych kamer od riznych vyrobct v

ruznych rozlisenich.

15
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3. Prakticka c¢ast

3.1. Programy pro realizaci uloh.

Jak to jiz v dne$nim individualistickém a riznorodém svété chodi 1 zde se miizeme setkat s
rozdilnymi softwary programatorského rozhrani Robotina ®. J4 osobn¢ ovSem vyznavam
originalni licencované produkty od firem nebo instituci , které danou véc vytvofili. Proto
jsem 1 v tomto piipad¢ volil oficidlni software v kterém programujeme a také simulacni
software ve kterém provadime simulaci a naslednou kontrolu rozpracované ulohy.
Simula¢ni program nam v tomto piipadé¢ slouzi jako zpétna vazba. Software pro
programovani uloh se nazyva Robotino® View3. Simula¢ni software se nazyva Robotino®
SIM DEMO. Oba programy komunikuji mezi sebou pomoci Wi-Fi modulu, at uz
domnélého k propojeni Robotino® View s Robotino® SIM DEMO, kde vyuzivame IP
adresy daného robota spolu s kombinaci vygenerovaného portu z programu Robotino®
SIM DEMO, ktery zadame jako parovaci pro virtualni vizualizaci.V praxi pfi operacich s
fyzickym Robotem vyuzivame zkuteéného Wi-Fi pfipojeni, kde propojime program
Robotino® View3 s robotem a poté milzeme ndsledné zacit pracovat. Robot je velice
nachylny na Wi-Fi a mize dochazet v urcitych prostorech , kde je ptfitomnych vice Wi-Fi
signald k samotnému kolisani signidlu a ndslednym vypadkim komunikace mezi
programem a Robotem samotnym. Robotino® View 3 vyuziva programovaciho jazyku
FBD neboli tkz. funkénich blokl pro pfistup k hardwaru robota a zpracovani informaci a
pro jejich samotné zobrazeni. Déale ovS§em mlizeme programovat i v jazycich C++ a Java.
V programu Robotino® SIM DEMO poté¢ mizeme vidét naprogramované simulace toho ,
jak se robot chova. V tomto programu mame na vybér i fadu prekazek a riznych vjemi na,

které robot dokazZe reagovat svymi vlastnimi snimaci.

16
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3.2. Program Robotino® View 3

Po zapnuti tohoto programu a piipadného nésledného péarovani, které v piipadé¢
programovani neni zcela nezbytné se mizeme rovnou pustit do programovani, protoze
programovani robotina je zalozeno na vkladani funk¢nich bloki a jejich pomocnych prvki
do urcitych zapojeni mezi sebou. Tyto vazby jsou diilezité pro naslednou spravnou funkci
Robotina. Jednéd se o naptiklad 0 bloky motora a jejich hlavniho tfizeni (OMNIDRIVE),
které je nasledné propojeno s kazdym motorem individualn€. Dale se v programu mohou
nachazet rizné konstanty, které nam mohou ovladat rychlost robota. Motory jsou diky
systému fizeni OMNIDRIVE na sob¢ nezavislé, a tak pomoci vhodnych propojeni mizeme
ovladat kazdy zvlast.Toto se vyuziva, kdyz chceme s robotem jet "Sejdrem". Déale musime
mit tkz. Timery neboli Casovace , které ndm zajisti , Ze kroky na sebe budou plynule
navazovat. Dale mizeme samozdiejme vyuZzivat celou §kéalu senzord, které ndm mohou
mapovat okoli a nasledné vyhodnocovat pozici Robota. Prikladem téchto senzortt mohou
byt Dalkomeéry , které ma robotino po svém obvodu a kryji cely radius okolo samotného
robotina. Tyto senzory jsou umistény ve 40° radiusech a je jich celkem 9, aby kryly cely
obvod okolo Robotina. Tyto dalkoméry se hojné vyuZzivaji v senzometrickych tlohach ,
které se zamé&fuji hlavné na snimani okoli a jejich naslednym reakcim samozdiejme ruku v
ruce s ovladanim. Ptikladem mohu uvézt ulohu, pfi které robot kopiruje vytyCenou
ohranicenou plochu pomoci dalkoméri, kde plocha mezi robotinem a bariérou miize byt
naprogramovana na libovolnou hodnotu mezi 4-30cm a néslednou reakci kazdého senzoru
na vytycenou pirekazku v trajektorii robota. Tento program nabizi opravdu Sirokou Skélu
moznosti vizualizace a tim odvozené individualizaci kazdého programatora. Po celém
sveété se kona mnoho akci, na kterych programétoii prezentuji sva dila a zavodi mezi

sebou.
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3.3. Popis zadani praktické casti.

Moje prakticka ¢ast jenz mi byla zadana se zabyva zékladni tématikou fizeného ovladani
motord a jejich naslednému pohybu v libovolném sméru. Uloha, kterou jsem vypravoval se
zabyva fizenim vSech tii ptislusSnych motort, kterymi je Robotino osazeno. Cilem ulohy je,
aby robotino pIn¢ automaticky po zapnuti programu vykonavalo pohyb po pfesném c¢tverci
v nekonecné smicce, aniz by vytvatelo chyby , které by ovliviiovali trajektorii, po které se
Robotino pohybuje. Program se bude skladat celkém ze ¢tyz fazi plus dalSich pomocnych
fazi.Pojmenovanych X1,Y1,X2,Y2. Kde X1 nam bude zobrazovat pohyb doprava po
sméru osy X. Y1 nam bude zobrazovat pohyb po ose Y smérem vzhiru. X2 bude
zobrazovat pohyb doleva opet po ose X. Y2 bude zobrazovat pohyb po ose Y smérem dolt

pro dokonceni Ctverce.

Prezentace této Ulohy v této zavérecné praci bude realizovdna pomoci obrazki z
prislusného programu Robotino® View 3 a naslednych postupi v prezentované tloze, na
kterou budou navazovat vysvétlivky co jaky obrazek znamend a v jaké fazi se celd tiloha

nachazi.
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Eile Edit Simulation Robotino

View

Bxtras

3.4. Realizace praktické ¢asti.

Zde na tomto obrazku muzeme vidét Uplny zéklad, kde my musime vytvofit hlavni
segmenty inicializace , kterda je takovym spoustéfem celé ulohy. Vytvoiime tolik
zékladnich blokii kolik v podstaté bude robot vykonavat kroka (posuv doprava , doleva,
nahororu, doli atd.) Jednotlivé bloky si pojmenujeme podle pfislusSnych krokt které
reprezentuji. Tim mame vytvofen prozatim hlavni program, na ktery navazuje vse ostatni.K
tomuto "hlavnimu programu" se budeme muset vratit posléze kvili nastaveni TimerQ pro
kazdou navazujici ulohu. (slouzi ke stabilizaci pohybu pii napojeni dalSich krokt v

realizaci)

KROK'1

Window  Help

d 0 HbPKmIUE Q 172.26.1.1 - FESTO

[ @ manprogam | @ stept|

Add... ]

©

shrnuti kroku 1: Vytvotit akéni ¢leny.

19

Milan Cacha - FESTO™ Robotino®



A0 HE PRI E QAP s - EESTO
Oncsiace | Ox1 | On1

© Man program

KROK 2

Zde mizeme vidét krok 2 a to jiz zminéné pojmenovavani, po kterém se nam na
notifikaéni liSte zobrazuji dalsi odrazky, coz jsou vytvorené kroky, do kterych vlozime
jednotlivé motory a ovladani .Miizeme si to piedstavit jako takové podprogramy.Jak je na
tomto obrazku vidno STEP1 je pojmenovan jako X1 a pfifazen do notifikacni liSty.
Pojmenovani X a Y je vybrano pro vétsi pfehlednost, protoZze jednotlivé zédlozky na
notifikacni 1i§t€ vzniklé timto pojmenovanim provadi své pohyby po téchto osach a pohyb

se da tak lépe predstavit.

Shrnuti krok 2: Pojmenovani akénich ¢lend tim nasledné automatické vytvofeni

jednotlivych podprogrami X a Y.
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V tomto kroku muzeme vidét realizaci tkz inicializace, kterd ndm vytvafi nadfezené
ptikazy pro rychlost jednotlivych bloku ( X1, X2...) tzn. Kazda blok =zména pohybu musi
mit definovanou rychlost jak rychle se ma robot na danou soutadnici pfesunout a to ndm
realizuje tento krok. Tyto bloky vezmeme z pomocného panelu , ktery se nachazi na pravé
strané. Na tomto panelu se nachazi veskeré véci, které implementujeme do obvodui.Jak je
vidét na obrazku v panelu je oteviena zalozka "Variables" do které se nam ulozily ty bloky,
které jsme vytvofily a nasledn€ pojmenovali v pfedeslych krocich. Tempo pro X1 reader a

dalsi.

Shrnuti kroku 3: Vytvofit inicializaci do které nadefinujeme rychlosti jednotlivych
kroka.Nasledné propojime mezi sebou. Blok Rychlost se propoji s konstantou "100" a
Tempa se propoji s konstantou "1000". Poté pokazdé, kdyZz n€kde vloZime blok rychlost
automaticky bude mit hodnotu rychlosti "100".
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KROK 4

V tomto kroku se zaméfime uz na programovani jednotlivych podprogramii (X1,Y 1 apod.)

Jako prvni si otevieme na notifikacni li§t¢ zalozku X1 do niz umistimé z pomocného

panelu nastrojii na pravé strané¢ motory a to vSechny 3. Motory se nachazi v zalozce

"Drive System". Potom pfetahneme ze stejné slozky jeste¢ fidici ovladani motori
"OMNIDRIVE". Nasledné¢ motory propojime s Omnidrivem tim zplsobem, ze kazdy
motor zapojime do Omnidrivu z prvniho portu. Kazdy motor ma tii porty. Vyuzijeme ten
prvni, ten slouzi pro pohon. Potom co budeme mit toto GspéSn¢ propojené pretdhneme opét
z pomocného panelu ze slozky "Generator" tkz. "Timer" , ktery ndm zajisti plynuly
pfechod mezi navazujicimi kroky. To ovSem neni vSechno. Ze slozky "Variables" , ktery se
nachazi na pomocném panelu napravo, tkz. "Count reader" , ktery propojime s "Timerem"

a spolu ndm budou zajistovat plynulé pfechody na dalsi kroky.

O mnpogan | Dincaaace | @x: | D

Shrnuti kroku 4: Slozit podprogram X1, coz znamena pospojovat ovladani s motory a na

libovolne misto pietahnout "Timer" a "Count" ,které nam zajisti plynuly pfechod na dalsi
kroky. (X ,Y)
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KROK 5

Timto krokem naprogramujeme podprogram Y1 , kde budeme postupovat Gplné stejné
jako v predchozim kroku , kde jsme programovali podprogram X1. Jedinym rozdilem bude
to, ze rychlost (konstanta vytvofena v kroku 3) nebude napojena na prvni vstupni port do
Omnidrivu (ovladaci segment motort) , ale do vstupniho portu 2, protoze port 2 nam

zajiStuje rychlost ve sméru Y zatimco port 1 ve sméru X na soufadicové ose. Tudiz ndm

robot pojede nahoru.

Shrnuti kroku 5: V tomto kroku jsme provedli to samé zapojeni jako v kroku 4 s tim

rozdilem , ze konstantu rychlosti zapojime do portu 2 misto 1 (vstup)
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Krok 6

Tento Krok ndm bude realizovat podprogram X2 , kde opét vSe udélame tak, jako v
ptedchozich krocich. Opét vlozime motory, které propojime s Omnidrivem (opét vstup
PORTI). Déle vlozime znovu "Timer" spolu s "Count" , které propojime. Rozdil nastava
az nyni, protoze se pohybuje v ose X , ale v pohybu doleva tudiz do zapornych hodnot ,a
proto musime pouzit pfidavny matematicky tkon tkz. "Multiplication" neboli nasobeni.
Tento blok najdeme opét v pomocném panelu ve slozce "Mathematics" a dale v podslozce
Arithmetic Operations. Pfetdhneme na plochu a pak musime vlozit konstantu Rychlosti
(definovdna Krok 3) tu propojime s "Multiplication".Nasledn¢ vlozime jeSté¢ jednu
konstantu, kterou nalezneme ve slozce "Generators".Opét pretdhneme a do policka

napiseme -1 a spojime s "Multiplication" (port 2 vstup).

A0 e E b

O manprogam | D ramia

I

Shrnuti Kroku 6: Opét sestavit podprogram stejné jako v ptedeslych ptipadech s tim
rozdilem , ze je potieba vloZit pomocny aritmeticky prvek, ktery nam zajisti pfevedeni

rychlosti do minusu a tim i spravnost pohybu doleva po sméru osy X.
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Krok 7

V tomto kroku budeme programovat podprogram Y2 , ktery vypada na prvni pohled stejné
jako u predchoziho kroku s tim rozdilem, Ze napojeni té aritmetické Casti (vysvétlena v

kroku 6) se neptipojuje na port 1 vstupu nybrz na port 2 vstupu , protoze opct programuje

pohyb na ose Y a ta mé definovan port 2.

Shrnuti Kroku 7: Naprogramujeme podprogram Y2 s tim rozdilem, ze opét musime dat

pozor na to , Ze toto je osa Y, tudiz napojit Aritmetiku do portu 2 vstupu Omnidrivu.
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Krok 8

Dostavame se k finalnimu kroku naseho vytvotfeného programu a to k simulaci,

ktera ndm ukaze zda jsme byli Gspésni a tilloha funguje podle predstav.Zacneme tim, ze si

otevieme Robotino® SIM DEMO, kter¢ ndm slouzi jako prostfedi pro simulaci. Jakmile

otevieme program uvime prostranstvi s piekdzkami a robota. Pokud chceme ptevézt

program do simulace musime prvni kliknout na modrou Sipecku vlevo nahofe, tim se

dostaneme do vybéru.Potom co zmackneme Sipecku, klikneme na robota, ktery se ndm

virtualné jakoby zavte do "klece" tim ho ozna¢ime.Objevi se vpravo hodnoty v pomocném

panelu.V tomto panelu nahote se nachazi odstavec, ktery se nazyva "Connection" ten nas

zajima nejvic, protoze tam bude tkz. Port V2 , ktery nam tiké port pro Robota.Tento port

prepiseme do IP adresy robota. Viz obrazek. Pokud vse souhlasi bude ikonka ptipojeni

svitit zelen€.Pak uz jen staci zapnout v Robotino®View 3 Simulaci a na Robotino® SIM

DEMO uvidime nasi alohu

o B2 T LA SR

0 E binuwe AR

Qoo | O remts [ O remtmes | T [@rmn {\6\?\
[ v

TRIPONT  sawres
= 5t

e

N

 Festo Didactic 2016

>

T

‘Obyect properties - Robotno®) 3 8asc:
Plon

e ¢
et om0 [ port @

Camere

Sevtonmge: 15 5
Enabie oty

Mssanping: [off )

Eox bamart

~

FESTO
ax

Losdbax [ Uriosd box
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Battery
Mo charger comected,

Sateryvotece: 257 | 9%

Battery gk dscharge | [ Replace battery

Log:

Shrunuti Kroku 8: Findlni propojeni tlohy se simulaénim programem viz. foto.
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4. Zavér

Tato préace je zaméfena na ovladani a pohyb Robotina® a je rozd€lena na dve Casti.
Prvni ¢ast je teoreticka a je zamétena na rozbor dané tématiky vice do detaild s
nazornym popisem ¢asti a principu funkce Robotina® jakozto celku.

Ve druhé casti je zpracovana prakticka ¢ast a nazorna uloha na ovladani
Robotina®. Jelikoz jsem se diive s programovanim roboti nikdy nesetkal a toto
byla moje prvni vétsi zkusenost, musim ocenit pfinos této u¢ebni pomticky, ktera je
dobfe vyuzitelna pti Skolské praxi, ale 1 jakoZto nastroj pro ukdzky a programovani
jednotlivych segmentu z kterych je sloZena. ProtozZe jsou segmenty z kterych je
slozena na vysoké urovni a jsou primyslové aplikovany do takovéhoto
modularniho celku vidim $irokou perspektivu v pouzivani téchto vyukovych
pomicek jakoZto pripravu a seznameni s prumyslovou automatizaci a

programovanim.
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[4.] konzultace s vedoucim prace.
Literatura

Jelikoz je toto téma vcelku nové v dnesni dobé€ neni jednoduché ziskat tis§téné materialy v
¢eském jazyce. Proto pro tuto praci bylo vyuzito vyhradné Internetovych Stranek, které se

zabyvaji danou tématikou.

6. Seznam pouzitého software

e Robotino® View 3
e Robotino® SIM DEMO
e Microsoft Word 2007

e Malovani-v pocitaci

7. Seznam priloh
Veskeré ptilohy jsou piilozeny na piislusném CD, které se nachdzi na zadni stran¢ této
prace. CD obsahuje: Ptislusné programy, Vypracovanou ulohu, Maturitni praci.
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8. Licen¢ni ujednani

Ve smyslu zékona ¢. 121/2000 Sb., O pravu autorském, o pravech souvisejicich
S pravem autorskym, ve znéni pozdéjSich predpist (dale jen autorsky zdkon) jsou prava

k maturitnim nebo ro¢nikovym pracim nasledujici:
Zadavatel ma vyhradni prava k vyuziti prace, a to véetné komercnich uceli.
Autor prace bez svoleni zadavatele nesmi vyuzit praci ke komerénim uceltim.

Skola mé pravo vyuzit praci k nekomerénim a vyukovym uceliim i bez svoleni

zadavatele a autora prace.
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