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BLUETOOTH ROBOT
MICHAL DUDEK

Resumé

Bluetooth robot je sestaven z technickych soucdstek LEGO® Mindstorms® NXT 2.0. Vyuzivd dvé
logicke kostky, které jsou naprogramovdany pro vzdjemnou komunikaci. Jedna logicka kostka
reprezentuje ovladani pomoci akceleracniho / naklonového senzoru, ktery zaznamendava gravitacni
zrychleni. Hodnoty jsou odesilany pres Bluetooth k druhé kostce, ktera pohani servomotory dle
ziskanych hodnot z prvni kostky. Robot je navic vybaven o bezpecnostni prvky pri selhani ovladani.

Abstract

Bluetooth robot is build from technical parts LEGO® Mindstorms® NXT 2.0. The model using
two logic bricks, which are programmed for mutual communication. One of the brick represent
remote control with Acceleration / Tilt sensor, which sensing values of gravitational
acceleration. Values are sending over Bluetooth to second brick, which are propel servomotors
by values from first brick. Robot is equipped of safety features reacting to failure of control.

UVoD

Robotika patfi mezi oblibené téma predevSim chlapcti, jakéhokoliv véku. Lze tak
motivovat chlapce k ubirani smérem k technickym obortim skrze ptedmét, ktery je bavi a
zajima. Nektefi si najdou svij zdjem ve stavbé robotil, feSeni konstruk¢énich otdzek a jini
napiiklad v programovani a algoritmizaci. Robotika tak pfinasi vSestranny pohled do
technického oboru.

VYUZITI

Model robota lze vyuzit k ukdzkam v hodinach technickych pfedmétt nebo v zdjmovych
krouZcich na libovolném stupni vzdélavani. Stavba robota pomoci stavebnice LEGO® neni
slozita a stavebnice se doporucuje od osmého roku. Model robota nese sadu riiznych senzor,
na kterych lze vysvétlit fyzikalni zadkony pfimo v praxi a tim vice zaujmout. Programovani
robotll, miizeme pomoci jednoduchych $ipek a nebo vyuzit software LEGO® Mindstorms®
Education NXT, ve kterém se vkladaji obrazkové bloky, coz mladSim Zakim velmi usnadiuje
orientaci a sndze rozviji dovednost algoritmizace a programovani.

KONSTRUKCE

Robot je tvofen pomoci soucastek stavebnice LEGO® Mindstorms® NXT 2.0. Soucéstky
jsou stejné jako LEGO® Technic. V zékladnim setu je logicka kostka (8-bit poéitac) a sady
senzort, z nichZ vyuzivam ultrazvukovy a dotykovy pro bezpecnostni prvky. Tyto soucasti tvori
zakladni model robota. Navic vyuzivam jesté jednu logickou kostku a rozsitujici Akceleracni /
Naklonovy senzor vyrobce HiTechnic.

PRINCIP FUNGOVANI ROBOTA

Funk¢éni model se skldda ze dvou ¢asti a to samotného modelu, ktery se pohybuje a
vykondva naprogramované Ukony. Dalsi ¢asti je ovladani, které je realizovdno logickou
kostkou sady NXT 2.0 a Akcelera¢nim / Naklonovym senzorem vyrobce HiTechnic. Pomoci
naklonu do os X a 'Y pfenasi Akcelera¢ni / Naklonovy senzor zaznamenané hodnoty do logické
kostky, ze které se pomoci Bluetooth odeslou na logickou kostku umisténou na modelu. Ptijaté
hodnoty se zpracuji a podle vyslednych hodnot probiha ovlddani dvojice servomotorti. Tedy
¢im vyssi hodnota, tim vySsi napéti do motoru ptivede. Model je navic osazen ultrazvukovym
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senzorem, ktery brani robotovi narazit do piekazky a také dotykovym senzorem, ktery reaguje
pti kontaktu ze zadu. Pti aktivaci bezpe¢nostniho senzoru, ptestava robot reagovat na ovladani
operatorem, od piekazky ustoupi a zahléasi bezpecnostni ton. Az po dalsi chvili je zptistupnéno
ovladani operatorem.

PROGRAMOVANI

K programovani byl vyuzit software LEGO® Mindstorms® Education NXT. Programy
jsou celkem dva, nebot’ je tieba nastavit kostku pro ovladani a kostku modelu. Cést programu
vyuziva software vyrobce HiTechnic. Zaklad programu je feSen vyctem hodnot ze senzoru,
odesilani pres bluetooth a ovladani motorti dle hodnot. V programu je i zakomponovan modul,
ktery snimané hodnoty ze senzoru pirepocitava, tak aby byly vyuzitelné pro snadné a plynulé
ovladani. DalS§imi moduly je naprogramované ovladani bezpecnostnich prvki.

Ukazka ¢asti programu: Ovladani motort a bezpecnostniho prvku
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FOTOGRAFIE MODELU

Vysledny funkéni model s ovladanim

ZAVER

Model robota slouzi jako zajimava ukazka pro Sirokou skalu technickych predmétt od fyziky
az po robotiku. Model je vybaven n€kolika senzory, na kterych lze ptedvést fyzikalni zakony a predvést
je zékim v praxi. Na modelu miZeme ptedvést i konstrukeni feSeni a otdzky ovladani, jenz spada do
oboru mechaniky. Dal$i ¢asti je samotna algoritmizace a programovani, které rozviji logické mysleni.

A v posledni fadé miZzeme pomoci bezpecnostnich prvki ukazat systémové feseni pii pohybu robota a
predchazeni neocekavanych vliv.
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