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Novi trend




\ Definicija robota

= Robot je automatizovani uredaj koji obavlja
funkciju koja se obicno prepisuje Covjeku

= Robot je maSina upravljana racunarom koji . !‘i’ G(ﬁ'j
obavlja razlicite poslove R 3§ |

= Robot je visSenamjenski manipulator koji je x%e”g
automatski upravljan, koji se moze H\,-
reprogramirati u tri ili vise osi, koji moze biti @h

stacionaran ili mobilan za primjene u
Industrijskoj automatizaciji.



\_ \/rste Robota - primjena

Industrijski roboti
* Roboti u medicini

» Robot svemirske letjelice
* Robot servis

= Roboti zabave

= Humanoidni roboti

= Edukacijski roboti




* Roboti su buduénost, medutim oni su ve¢ veliki dio naseg
svakodnevnog zivota, od igracaka do automatiziranih kosilica

= Kako budemo napredovali kroz 21. stoljece roboti ¢e biti sve
viSe dio naSih Zivota




» Studije predvidaju da ¢e vise od 30% poslova biti automatizirano
do 2027.

* Robotika moze pomo¢i da se dijete zainteresuje za osnovne
tehnicke predmete kao Sto su nauka, tehnologija, inzenjerstvo |
matematika

= (Generacije robota:
— 1.generacija — programirani roboti
— 2.generacija — senzibilni roboti
— 3.generacija — inteligentni roboti




Nevjerovatne Cinjenice iz

robotike

= Kompanija Amazon je otisla najdalje kada kada je
koristenje robota u pitanju — tako vise od 200.000
robota danas radi u njihovim skladistima |
distributivnim centrima

» Robot Cheetah (Gepard) je najbrzi robot ikada
napravljen — moze da tr¢i brzinom i do 45 kilometara
na cas, Sto je skoro jednako kao pravom gepardu

= U Ujedinjenom kraljevstvu robot imena Steve vec je u
aktivnoj upotrebi te poducava djecu s poremecajima iz
spektra autizma.




\ ‘Razlozi zasto bi djeca trebala uciti

robotiku

= Ucenje robotike je zabavno i zanimljivo, djeca su
sretna;

» Robotika moze podstaci timski rad;
» Robotika uc¢i djecu kako da razmislja;

* Razumijevanje robotike moze pomoci da se otklone
strahovi;

» Robotika moZe nauditi djecu kodiranju;

» Robotika moze dovesti do zanimljivih izgleda za
budu¢i posao;

= Robotika je pogodna za svu djecu svih sposobnosti;




PRI)/IJ\JA VIAKEBLOCK-
VIBOIT ROBOIA I'IZRADA

LADAIAKA




mBot oshove

= mBot robot - posebno dizajniran edukacijski alat za sticanje znanja I
vjestina U STEM podru¢ju (znanost, tehnologija, inzenjerstvo,
matematika).

* Omogucava Jednostavan ulazak u svijet robotike, elektronike i
programiranja.

= Nastao je u saradnji Makeblock-a 1 Arduino open-source hardverske
platforme.

Arduino

mBot

Robotics







\ Primjena robota — mBot

= mBot je edukacijski robot

» nastao je udruzivanjem kompanije Makeblock |
razvojne platforme Arduino prije nekoliko
godina, a otada se neprestano razvija.

= ovom saradnjom se zeli STEM obrazovanje
podici na veci stepen.

= mBot — edukacijski robot je rjeSenje za
pocetnike pomoc¢u kojeg se mogu ste¢i osnovna
Iskustva u programiranju, elektronici I robotici.




Prvo pokretanje mBot-a

sastaviti mBot

postaviti mBot na ravnu podlogu (najbolje na pod da ne padne sa
stola)

ukljuciti ga pomocu prekidaca na njegovoj upravljackoj plocici,
moguce upravljanje pomocu daljinskog upravljaca (ve¢ se nalazi
fabricki program na njemu)

¥R

janje

Nacdin 1: Ruéno upravljanje
Korisnici koriste gumbe za upravi
anje smjerom i brzinom mBota
Nacdin 2: Izbjegavanje zidova
Robot izbjegava zidove i prepreke
dok se krece

Nacdin 3: Pratitelj linije
Robot prati liniju na podu koja j

vidljiva poput crne linije na bi
odlozi (ili obrnuto).

SREEREe
QENEDNE




Instalacija mBlock programa

= mBot mozete programirati putem aplikacije na ra¢unaru te
na pametnom uredaju (mobitel ili tablet) ili koristiti
mBlock web verziju.




Pokretanje mBlock programa

Nakon instalacije i pokretanja aplikacije slijede koraci:

" povezivanje robota s racunarom I samom aplikacijom
= odabir uredaja I nac¢ina programiranja

= Kreiranje prvog programa, rad sa mBotom

Ui
o
o
Look

e

Lignting
ot
-
ot
o

amarsa

=
==
3=
==
=3
==
==
3=z
>=m
=
==

f
l
N




= Kako biste dodali mBot uredaj, potrebno je kliknuti
pod Devices na plus oznaku.
= Otvorit ¢e se Device Library.




Povezivanje mBot-a sa

racunarom

» Sada mozete putem USB kabla povezati mBot s racunarom.

= Prekidac za ukljucivanje I iskljucivanje mBota na samom mBotu mora biti
postavljen tako da je robot ukljucen.

= Kada je mBot povezan s racunarom, u programu mBlock odabirom
na Connect opciju otvara se sljedeci prozor:




 LIVE

Kada mBot radi uz pomo¢ racunara,
treba biti u Live nacinu rada.

Cijelo vrijeme mora biti povezan s
racunarom putem USB kabela ili
preko Bluetooth veze.

Prije izrade programa u Live nacinu
rada, potrebno je azurirati firmware na
robotu

opcijom Update Firmware koja se
nalazi u dijelu Setting

( 22 Disconnect

i@} Setting

* UPLOAD

Program se na robot moze
prebaciti samo kada je u Upload
naCinu rada odabirom na
opciju Upload.

Nakon prebacivanja programa na
robot, on samostalno, bez
raCunara izvrSava program koji je
upisan u njega.

£ & Disconnect

o3 Setting



https://izradi.croatianmakers.hr/wp-content/uploads/2020/04/live.png
https://izradi.croatianmakers.hr/wp-content/uploads/2020/04/live.png

Prvil program za msot

Otvorite mBlock program, odaberite mBot kao ureda; za
= koji izradujete programski kod te ukljucite i povezite

Zelite da robot samostalno izvriava program koji cete
Izraditi pa u mBlocku odaberite nac¢in rada Upload.




Na mBot se moze spremiti samo jedan program u jednom
trenutku

Svaki put kada prebacite novi program onaj stari Ce biti
izbrisan.

Ukoliko se kreira vise programa, sve programe spremati kao
projekte na racunar a naknadno uploadovati po potrebi

Ne postoji opcija brisanja programa. Naime, uvijek je jedan
program pohranjen na robota, ali efekt brisanja programa
mozemo postié¢i tako da u robota ubacimo osnovni tvornicki
program (Reset default program)



Radno okruzenje u mBlock
programu

= Prije i1zrade programskog koda, upoznajte se s radnim

Radno
okruZenje
mBlock




LED diode




Kretanje mBot-a

mBot ima dva motora koja pokre¢u njegove tockove i time omogucava kretanje
robota.
Robot se moze kretati prema naprijed i nazad te se moze zakretati lijevo i

desno. Programiranjem svakog motora posebno moze se omoguciti robotu da se
kre¢e kruzno.Osim nacina Kretanja, potrebno je odrediti i brzinu i vrijeme kretanja.

Brzina kretanja robota zadaje se snagom motora koja je izrazena u postocima, a
ovisi i 0 istroSenosti baterija koje robot koristi za napajanje.

75




Naredbe za kretanje nalaze se u mBlock programu pod kategorijom Action.

Kretanje unazad navedenom snagom u zadanom
vremenskom intervalu

&2 move backward at power @ % for o secs

Kretanje prema naprijed navedenom snagom u
zadanom vremenskom intervalu.

&% move forward at power @ % for o secs

Zakretanje udesno navedenom snagom u zadanom

Zaketanje ulijevo navedenom snagom u zadanom
vremenskom intervalu.

vremenskom intervalu.

& tun right at power @ % for o secs

& turn left at power @ % for o secs

Kretanje u odabranom smjeru navedenom snagom.

Naredba za programiranje svakog motora zasebno ¢ime
se postize da se tockovi okrecu razli¢itim brzinama.

&2 left wheel turns at power @ %, right wheel at power @ %

&% move forward v at power @ %

Zaustavlja kretanje



https://izradi.croatianmakers.hr/wp-content/uploads/2020/04/kretanje-naredba-1.png
https://izradi.croatianmakers.hr/wp-content/uploads/2020/04/kretanje-naredba-1.png
https://izradi.croatianmakers.hr/wp-content/uploads/2020/04/kretanje-naredba-2.png
https://izradi.croatianmakers.hr/wp-content/uploads/2020/04/kretanje-naredba-2.png
https://izradi.croatianmakers.hr/wp-content/uploads/2020/04/kretanje-naredba-3.png
https://izradi.croatianmakers.hr/wp-content/uploads/2020/04/kretanje-naredba-3.png
https://izradi.croatianmakers.hr/wp-content/uploads/2020/04/kretanje-naredba-4.png
https://izradi.croatianmakers.hr/wp-content/uploads/2020/04/kretanje-naredba-4.png
https://izradi.croatianmakers.hr/wp-content/uploads/2020/04/kretanje-naredba-5.png
https://izradi.croatianmakers.hr/wp-content/uploads/2020/04/kretanje-naredba-5.png
https://izradi.croatianmakers.hr/wp-content/uploads/2020/04/kretanje-naredba-6.png
https://izradi.croatianmakers.hr/wp-content/uploads/2020/04/kretanje-naredba-6.png
https://izradi.croatianmakers.hr/wp-content/uploads/2020/04/kretanje-naredba-7.png
https://izradi.croatianmakers.hr/wp-content/uploads/2020/04/kretanje-naredba-7.png

Kretanje mBota naprijed-
nazad




Kretanje mBot-a putanjom u
obliku kvadrata

wait until &% when on-board button pressed v ?

&% move forward at power @ % for o secs
&% stop moving
&% turn right at power @ % for e secs

&% stop moving




Zadatak 1

« Uraditi program u mBlock program u Kkoji vrsi
Kretanje mBot robota naprijed - nazad uz
ponavljanje 4 puta.




Zadatak 2

= Kreirati program u mBlock programu koji vrsi
Kretanje mBot robota putanjom u obliku
pravougaonika proizvoljne duzine stranica.




wait until &% when on-board button pressedv ?

&% move forward at power @ % for e secs
&% turn right at power @ % for e secs
&% move forward at power @ % for o secs
&% turn right at power @ % for e secs
&% move forward at power @ % for e secs
&% turn right at power @ % for e secs

&% move forward at power @ % for o secs




Ultrazvucni senzor

&% ultrasonic sensor port3 v distance(cm) < m then

& turn right at power @ % for a secs
else

&% move forward at power @ % for a secs




Senzor za pracenje linije

= Senzor za praéenje linije nalazi se ispod robota.

= Sastoji od dva senzora, senzora 1 i 2, od kojih svaki ima
Infracrveni odasiljac i infracrveni prijemnik.

IC prijemmik

ICodasiljaé | —

Senzor 1

Senzor2 |




Infracrveni odasilja¢ neprekidno emitira infracrvenu svjetlost tijekom kretanja

mBota.

Infracrveno svjetlo se reflektira kada se robot susrece s bijelom ili nekom
drugom svijetlom povrsinom I tada prijemnik prima infracrveni signal i
upravljackoj plocici Salje vrijednost 1.

Ako se infracrveno svjetlo apsorbira ili se ne moze odraziti (na tamnim
povrsinama), prijemnik nec¢e primiti infracrveni signal pa salje vrijednost 0.
Vrijednost senzora za
pracenje linije
0

1
2
3




Naredbe za senzor za pracenje linije nalaze se u mBlock programu pod
kategorijom Sensing.

Naredba Objasnjenje

a ! Naredba koja u programu javlja vrijednost senzora
line follower sensor port2 v value za pracenje linije (0, 1, 2 ili 3), ovisno o tome jesu |i

senzori na tamnoj ili svijetloj podlozi.

pracenje linije.

= ; : Naredba kojom se provjerava
& line follower sensor port2 v detects leftside * being black v ? i :
o€itanje pojedinog senzora za




waituntil &k when on-board button pressed v ?

if & line follower sensor port2 ¥ value -0 then

& moveforward ¥ at power @ %

if &K line follower sensor port? v value :o then

& left wheel turns at power o %, night wheel at power m %

if & [ine follower sensor port2 ¥ value =e then

& left wheel turns at power @ %, right wheel at power o %

if & line follower sensor port2 * value -o then

& stop moving

Pracenje linije

Sve naredbe smjestene su u forever petlju pa se program izvrsava dokle god se robot
nalazi na tamnoj liniji.

Pritiskom na prekida¢ (wait until when on-board button pressed) robot krece s
voznjom. Definirana su Cetiri nacina kretanja robota s obzirom na ¢etiri moguce
pozicije u kojima se robot moze naéi. Zbog toga su koristene Cetiri if then petlje.
Ako su oba senzora za pracenje linije na tamnoj podlozi, senzor ocitava vrijednost O (if
line follower sensor port2 value = 0) i robot se kre¢e ravno (move forward at power
40%).

U slucaju lijevog zavoja (kad je prvim senzorom robot na tamnoj, a drugim na svijetloj
podlozi), senzor ocitava vrijednost 1 (if line follower sensor port2 value = 1). Lijevi
kota¢ miruje, a desni se krece (left wheel turns at power 0%, right wheel at power
40%) ¢ime robot skrece lijevo.

Kad robot naide na desni zavoj (prvi senzor detektira svijetlu povrsinu, a drugi je na
tamnoj) senzor ocitava vrijednost 2 (if line follower sensor port2 value = 2). U tom
slucaju lijevi kotac se krece, a desni miruje (left wheel turns at power 40%, right
wheel at power 0%) kako bi robot skrenuo desno.

U slucaju da su oba senzora izvan linije, senzor ocitava vrijednost 3 (if line follower
sensor port2 value = 3) te robot staje (stop moving).




Pracenje linije

wait until &% when on-board button pressed v ?

forever
if &% line follower sensor port2 v value = o then

&% move forward v at power @ %

& line follower sensor port2 v value = n then

&% left wheel turns at power o %, right wheel at power @ %

&% line follower sensor port2 v value = o then

&% left wheel turns at power m %, right wheel at power o %

if &% line follower sensor port2 v value = e then

&% move backward v at power @ %




Zadatak 3

= Programirati mBot tako da prati crnu liniju na
podlozi, pri ¢emu ¢e voditi ra¢una da ukoliko mu se
nade neka prepreka na udaljenosti manjoj od 15cm
zaustavi kretanje 1 alarmira na opasnost tako da mu
svijetle crvene diode 5sekundi.




Pracenje linije |
detektovanje prepreke

wait until &% when on-board button pressed v ?

& stop moving

&% LED all » shows color for o secs

if &% line follower sensor port2 v value

& move forward * at power @ %

& line follower sensor port2 v value

&% left wheel turns at power @ %, right wheel at power o %

if &% line follower sensor port2 v value = o then

&% move backward v at power @ %




WVALA NA PAZNJI
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