STAVBA POJUIZDNEHO ROBOTA 2 OPEN SOURCE 3D Q OB OT FEQ D A

UYTISTENE KONSTRUKCENI STAVEBNICE BITBEAM.
JAKO RIDICT PROGRAMOVATELNY MIKROKONTROLER VERZE 1.1 BETA
JE POUZITO ARDUINO UNO R3.
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TENTO PDF souBOR MOZES VOLNE SIRIT!

Material, ktery se ti dostal do rukou, vznikl na zdkladé zkusenosti z vyuky déti (10-14 let) ve vzdéla-
vacim krouzku programovani a robotiky JAOS (www.policka.evangnet.cz/roboti).

Rad bych, aby se tento material dostal ke viem, pro které mlze byt né¢im pfinosny. Nemusi to
byt pouze ucitelé a vedouci krouzkU robotiky, mize to byt kdokoli, kdo nadsené stavi ze stavebni-
ce m-Bitbeam a programuje Arduino...

Soubor PDF muizes Sitit pres internet nebo na libovolném datovém nosici. MdZes ho také ddt k dispozici

Vv

ke stdhnuti ze svého serveru nebo webu. Jedinou podminkou je, Ze sifeni PDF souboru musi byt vZdy

v kompletni podobé a zcela zdarma. Stazeni souboru pfitom nesmi byt podminéno prihldsenim/registraci

uZivatele.

UZIVANT TOHOTO MATERIALU NENI ZDARMA,
JE TREBA UHRADIT POPLATEK...

Navrh a pfiprava materialu si vyzadala mnoho hodin prace. Pokud bude$ material prakticky pouzi-
vat, prosim, uhrad za uzivani tohoto digitalniho materidlu poplatek 39 K¢. Tvij financni prispévek
bude vyuZzit pro pfipravu dalsich vyukovych material(, které pak budou opét k dispozici vsem
zajemcim.

Pokud jsi jesté dité a nem(ze$ uvedenou ¢astku pres internet uhradit, pozadej své rodice, aby plat-
bu provedli. Pokud z néjakého dlivodu nemuzes platbu zaridit, nic si z toho nedélej. Klidné navod
pouzivej. Véfim, ze az budes starsi, astku mi dodatecné uhradis.

e

Pokud chce$ material pouzivat jako ucebni material pro své zaky/studenty ve Skole nebo v krouzku,
prosim, uhrad uvedenou ¢astku za kazdého zaka/studenta.

Vice informaci o m-Bitbeam, v¢etné informaci pro provedeni platby, najdes$ na:

http://www.tfsoft.cz/m-bitbeam
Na stejné adrese najdes také prehled vsech pripravenych materidld.

« Pokud umisti$ soubor ke stazeni na svij web/server, prosim, napis mi o tom.
Dam ti védét, kdyz bude k dispozici nova verze ndvodu.
« PDF ndvod je pfipraven pro tisk na papir formatu A4. Pfi tisku PDF na papir jiné velikosti nezapomen
nastavit korektni pfizpasobeni velikosti (napf. v tiskovém dialogu Adobe Readeru: Size Options —> Fit).
« Prosim, nezasahuj do PDF souboru. Pokud narazi$ na néjakou chybu, napisté mi o ni a ja ji opravim.

© 2015 TOMAS FELTL — TFSOFT
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Ze je to jen ,hrani si se stavebnici“?

S konstrukcni programovatelnou
stavebnici to nikdy neni
jen o, hrani”...

O open source stavebnici Bitbeam to plati dvojnasob!
Proto jsme zacali Bitbeams pouzivat s détmi ve vzdé-
ldvacim krouzku JAOS...

Prace se stavebnici vieobecné rozviji logické mysleni,
podporuje systematicky pfistup a technické doved-
vede prdce s touto stavebnici naprosto nendsilné

k tymové spolupraci. Sama stavebnice navic procvici
nejen jemnou motoriku, ale také trpélivost, prostoro-
vou predstavivost a praci s riznymi navody (porozu-
méni textu, obrazk{m, grafim atd.).

Samoziejmé je tu vSudypfitomna matematika a fyzika
(ale ¢asto i ostatni pfirodni védy). V neposledni fadé
pak déti ziskaji konkrétni pfedstavu o programovani.

Tomas Feltl
skolniprojekty@gmail.com

Aktudlné se vénuji predevsim problematice vyuky s vyuzi-
tim modernich technologii a pomCcek - laboratorni systé-
my (PASCO, Vernier, ...), interaktivni tabule, odpovédni sys-
témy, stavebnice LEGO Mindstorms, stavebnice Bitbeams,
Arduino, ... Jako lektor se zaméfenim na interaktivni vyuku
spolupracuiji s riznymi organizacemi a skolami.
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Robot Ferda se predstavuje... Co je to Bitbeam? e "

Tento robot vznikl na zékladé zkusenosti z vyuky déti (10-14 let) Bitbeam je konstrukéni a prototypovaci stavebnice Py ~ y - @ @

ve vzdéléyacim krouzku programovénia robotiky JAOS dostupna zcela zdarma (Open Source). Rozméro- g .

(www.policka.evangnet.cz/roboti). vé je kompatibilni s LEGO Technics/Mindstorms, ﬁ

Pfi feseni rliznych ukoll a problémd je nékdy vhodné takZe je mozné obé stavevnice navzajem kombi- ‘e

vymyslet si svého robota ,na miru” ur¢itému tkolu. novat. Zakladni Bitbeam dilky jsou navrzené tak, ﬁ iy

Regenim je pak ¢asto predeviim ,konstrukéni feseni aby je bylo mozné snadno vyrabét ,v domacim z?

robota. Nékdy je ale situace takova, Ze se potfebujeme prostredi”z riznych materiald riznymi technolo- - e
giemi (3D tisk, CNC frézovani, vyrezavani laserem). W

zaméfit Cisté na softwareové feseni problému. A tady

. . - s Pfedevsim v kombinaci s rozsifujicim se 3D tiskem
nastupuje na scénu univerzalni robot FERDA... Y

je zajimavou levnou alternativou k riznym ko-
S FERDOU muzeé: merénim konstrukénim stavebnicim. Vice informa-
ci naleznete na www.bitbeam.org.

- jezdit (prevazné po rovné plose),

] toscet aif

Pro¢ m-Bitbeam?

m-Bitbeam je 3D tisténa konstrukéni stavebnice,
ktera vychazi z Bitbeam konceptu a ptidava fadu
specialnich dilkd, jako jsou raznd kola, drzaky,
krabicky, ap. Elektronickd programovatelnd ¢ast
stavebnice je zalozena na bézné dostupném
Arduinu a jeho velkém ,ekosystému” rtiznych cidel
a moduld.

Hlavni divody pro vznik m-Bitbeam jsou tfi.
Prvnim ddivodem je vysoka cena univerzalnich
programovatelnych stavebnic jako je napf. LEGO
Mindstorms. Diky své nizké pofizovaci cené je
m-Bitbeam k dispozici skute¢né kazdému (kazdé
dité ma svoji stavebnici doma). Druhym ddvodem
je mnohem vétsi variabilita Arduina z pohledu
cidel, motord, rozsifujicich moduld atd. Détem se
tak odkryvaji ,netusené” moznosti a jejich projekty
mohou byt nejenom mnohem pestrejsi, ale také

s redlnym presahem do skute¢ného zivota a praxe.
Staci se na internetu podivat, co vie dnes Arduino
Lpohani” (3D tiskarny, CNC stroje, bezpecnostni
systémy, regulacni systémy, mérici systémy, satelity,
...). Poslednim ddivodem pro vznik m-Bitbeam je
siteni povédomi o dalsi technologii — 3D tisku. Po
absolvovani zdkladd 3D modelovani si déti mohou
snadno navrhovat a vyrabét vlastni stavebnicové
dilky presné podle potteb svého projektu.

M3x10 52
“p [ Mdx10
@
M2se O
p B oo

100NC+T

p
100+ADP+T
¥ ‘ - "

\
1
3

Repozitar 3D modell v STL formatu (pro 3D tisk dilk(): https://github.com/e-Mole/m-Bitbeam_Parts_for_3Dprint
Repozital 3D modell v DAT formatu (pro pfipravu navodU, napf. MLCad + LPub): https://github.com/e-Mole/m-Bitbeam_Parts_for_LDraw
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ZACNI SPODNII CASTI , SESTAVENA BUDE VYPADAT TAKTO.
PING-PONGOVY MICEK
\_ J
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POKRACULU HORNI CASTI , SESTAVENA BUDE VYPADAT TAKTO.
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KOMPLET LEVEHO A PRAVEHO KOLA SI PRI-
PRAV PREDEM (KOLO, O-KROUZEK, ADAPTER
SERVO-KOLO, OSICKA, SROUBKY, KONTINUALNI
SERVOMOTOR, 2 X DRZAK SERVA — PRISROUBUJ
KE KAZDEMU SERVOMOTORU).

PODROBNE INSTRUKCE K SESTAVENT KOMPLE-
TU SERVA S KOLEM NAJUDES NA STRANE 17.
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NA ZAVER SPODNI A HORNI CAST SPOJUIME:
KE SPOJENI BUDES POTREBOVAT
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PROGRAM C. 1 (ARDUBLOCK) — NASTAVENIT A TESTOVANI

—
wariable

set integer variable
alue

—————
? 1MotorStop

920

=
wariable

set integer variable
alue

 m—
? rMotorStop

920

i

set integer variable

o —
pini el oL

I
1MotorStop

e
pict 4 7|0

I
rMotorStop

Servo
angle

Servo
angle

switch pressed

0

Prvni dvé proménné pouZijeme pro
kalibraci motorl - p#i tétc hodnoté se
motor zastavi. Nejdfive ale musime tyto
hodnoty zjistit a poté je na tomto
misté zadat. Nasledujici program slouZi
ke zjisténi a testovani téchto hodnot.

1MotorPin

{levy motor)

rMotorPFin

(pravy motor)

set integer variable

CIr—

Hodnotu
nastavenou
potenciometrem

si pfevedeme na

¢ potVal
/ value

£xom

i

set integer variable

LVal

potfebny rozsah

a uloZime do

proménné.

switch pressed F =

L}
/i

LO7 - FERDA u.1.18e1a

Prvni stisk

digital pin # 04

, = rHIlﬂ'[

[

wariable

sel integer variable

value

-

£/
1MotorStop y <

i

set integer variable

Servo

angle 4 LVal

-
pint - 7
Servo
angle
—_—

—
| test switch

RvVal

4 potVal 7

£/
rMotorStop f -

/
RetValys test switch

Do Serial

Monitoru =i

wariable

set integer variable

alue

tlagitka uloZi

aktudlni hodnotu

——

rMotorStop

RVal

switch press

uhlu jako nulovou
{stop) pozici pro

pravy motor.
ed

Dal&i stisk

HIGH

—_——

vypiZeme hodnotu
uhlu pro pravy a

levy motor. —

variable

set Integer variable

value

set integer variable

wariable

alue

———

1MotorStop

Lval

switch press

S

tlagitka uloZi
aktualni hodnotu

dhlu jakoe nulowvou

pozici pro pravy

ed motor.

WWW.TFSOFT.CZ/M-BITBEAM/RESOURCES/LO7-FERDA-PO1-VOIRO1.ZIP
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PROGRAM C. 1 (ULASTNT KOD GENEROUANY ARDUBLOCKEM)

#include <Servo.h>
void test switch()

Servo servo pin 10; {

Servo servo pin 9; if ((((_ABVAR 3 switch pressed) == (0)) && ((digitalRead(4)) == (HIGH))))
{

int _ABVAR 1 1MotorStop = 0 ; _ABVAR 2 rMotorStop = _ABVAR 6 _RvVal ;

int _ABVAR 2 rMotorStop = 0 ; _ABVAR 3_switch_pressed = 1 ;

int ABVAR 3 switch pressed = 0 ; delay( 1000 );

int ABVAR 4 potval = 0 ; }

int ABVAR 5 Lval = ; if ((((_ABVAR 3 switch pressed) == (1)) && ((digitalRead(4)) == (HIGH))))

o o |

int ABVAR 6 RVal = 0 ; {
_ABVAR 1 1MotorStop = ABVAR 5 Lval ;
void test switch(); _ABVAR 3 switch pressed = 0 ;
delay( 1000 );
void setup () }
{ }
pinMode ( 4 , INPUT);
servo_pin_10.attach(10);
servo _pin 9.attach(9);
Serial.begin (9600) ;
_ABVAR 1 IMotorStop = 90 ;
_ABVAR 2 rMotorStop = 90 ;
_ABVAR 3 switch pressed = 0 ;
servo_pin 10.write( _ABVAR 1 1MotorStop );
servo_pin 9.write( _ABVAR 2 rMotorStop );

}

void loop ()

{
_ABVAR 4 potVal = map ( analogRead(l) , 0 , 1023 , -90 , 90 ) ;
_ABVAR 5 LVal = ( ABVAR 1 1MotorStop + ABVAR 4 potVal ) ;
_ABVAR 6 RVal = ( ABVAR 2 rMotorStop - ABVAR 4 potvVal ) ;
Serial.print(,servo L uhel:“);

Serial.print ( ABVAR 5 LVal);
Serial.println();
Serial.print(,servo R uhel:“);
Serial.print ( ABVAR 6 RVal);
Serial.println();

servo_pin 10.write( _ABVAR 5 LVal );
servo_pin 9.write( _ABVAR 6 RVal );
test_switch();

delay( 300 );

\_ _J
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PROGRAM C. 2 (ARDUBLOCK) — uiZDA S ROBOTEM

o
Uariable

seb 1integer variable
ualue

-
- variable

seb integer variable
value

—
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Servo L
angle 1MotorStop
———
pint 4 700

Servo Y e
angle rMotorStop

IMotorPin
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S
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Servo Y e
angle 1MotorStop
—_————
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Servo Y r—
angle rMotorStop

/

set integer variable

”

s & analog pin #

Lval

set integer variable

L/

potSpeed £

T f s

wariable

BVal

walue

iset integer variable

Ty

;test_race

T

{7 potSpeed g

ferda forward

———
pint 10

/|
anaie 4 yotorstop ;- 4

e
pictt 49

Servo ¥4
angle €4 riotorStop - /!

Servo
Lval s

ferda backward

—_——
pint 10

Servo Y 7
angle £/ 1MotorStop =
o —

pink 4 g

Servo fFr— —
==aLE riotorStop % RVal s

ferda 1eft

.

pint 70
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ik 1MotorStop -
_——

pict 49

Servo
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S5ervo
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rMotorStop ¥.o

ferda right

e
pint 410

Servo
angle 44

1MotorStop y "L\l’al /
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S5ervo /
angle £/ rMotorStop s+ !
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test race

——
]__ferda_forward

B

b i ™ e———_

| ferda right

by i e AT

T

| ferda forward

delay MILI: etk

—

| ferdalleft

delay  MILLISE milli=ecords
o —

]—ferda_forward

Er R

b ™ r—
| ferda/left

delay s MILITS nillizecomnd=] A 500
i ——
| ferda backward

delay  MILL etk
—
I ferda stop

WWW.TFSOFT.CZ/M-BITBEAM/RESOURCES/LO7-FERDA-PO2-VOIRO1.2IP
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PROGRAM C. 2 (ULASTNI KOD GENEROUANY ARDUBLOCKEM)

#include <Servo.h> void test race()
{
Servo servo pin 10; ferda_ forward();
Servo servo pin 9; delay( 2000 );
ferda right();
int ABVAR 1 IMotorStop = 0 ; delay( 100 );
int ABVAR 2 rMotorStop = 0 ; ferda_ forward();
int ABVAR 3 potSpeed = 0 ; delay( 2000 );
int ABVAR 4 Lval = 0 ; ferda_left();
int ABVAR 5 Rval = 0 ; delay( 100 );
ferda_ forward();
void ferda right(); delay( 2000 );
void ferda forward(); ferda left();
void ferda backward(); delay( 500 );
void test race(); ferda_backward() ;
void ferda left(); delay( 2000 );
void ferda stop(); ferda_stop();
delay( 5000 );
void setup () }
{
servo _pin 10.attach(10); void ferda forward()
servo _pin 9.attach(9); {
Serial.begin (9600) ; servo_pin 10.write( ( _ABVAR 1 1MotorStop + ABVAR 4 LvVal ) );
_ABVAR 1 IMotorStop = 87 ; servo_pin 9.write( ( _ABVAR 2 rMotorStop - _ABVAR 5 RVal ) );

_ABVAR 2 rMotorStop = 92 ; }
servo_pin 10.write( _ABVAR 1 1MotorStop );

servo_pin 9.write( _ABVAR 2 rMotorStop ); void ferda right ()
{
} servo_pin_10.write( ( _ABVAR 1 1MotorStop + _ABVAR 4 LvVal ) );
servo_pin_9.write( ( _ABVAR 2 rMotorStop + _ABVAR 5 RVal ) );
void loop () }
{
_ABVAR 3 potSpeed = map ( analogRead(l) , 0 , 1023 , 0 , 90 ) ; void ferda left()
_ABVAR 4 ILVal = ( _ABVAR 3 potSpeed + 0 ) ; {
_ABVAR 5 RVal = ( _ABVAR 3 potSpeed + 0 ) ; servo_pin 10.write( ( _ABVAR 1 1MotorStop - ABVAR 4 LvVal ) );
Serial.print(,servo speed:"“); servo_pin 9.write( ( _ABVAR 2 rMotorStop - _ABVAR 5 RVal ) );

Serial.print ( ABVAR 3 potSpeed); }
Serial.println();

Serial.print(,servo L corrected speed:"“); void ferda backward()
Serial.print ( ABVAR 4 LVal); {
Serial.println(); servo_pin 10.write( ( _ABVAR 1 1MotorStop - ABVAR 4 LvVal ) );
Serial.print (,servo R corrected speed:"“); servo_pin 9.write( ( _ABVAR 2 rMotorStop + _ABVAR 5 RVal ) );
Serial.print ( ABVAR 5 RVal); }
Serial.println();
test race(); void ferda stop()
delay( 20 ); {
} servo_pin 10.write( _ABVAR 1 1MotorStop );

servo_pin 9.write ( _XBVAR_2_rMotorStop )
}
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KROUZEK ROBOTIKY JAOS ® WWW.POLICKA.EVANGNET.CZ/ROBOTI

LO7 - FERDA u.1.18e1a
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DiL UE TREBA LEHCE NAHRAT
(NAPR. ZAPALOVACEM) A NASADIT
NA KOVOVOU VROUBKOVANOU OSIC-
KU SERVA TAK, ABY SE TENTO DIL
NEPROTACEL. MOZNE UE | PRILEPENI,
PROTOZE DIL SE V RAMCI M-BITBE-

AM POULZIVA UNIVERZALNE A MOZE
ZOSTAT NA SERVU TRVALE.
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KROUZEK ROBOTIKY JAOS ® WWW.POLICKA.EVANGNET.CZ/ROBOTI LO7 - FERDA v.11eema
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STAVEBNI NAVOD LO7 - FERDA

Seznam potebnych dilki odpovidd 3D tiSténé stavebnici m-Bitbeam Education Base Set (zakladni vyukovd sada).

Tento stavebni navod byl vytvofen s vyuzitim volné dostupnych SW ndstroji: MLCad (http://mlcad.Im-software.com), LDView (http:/Idview.sourceforge.net) a LPub (http://Ipub.sourceforge.net).
Pokud mdte o tento stavebni ndvod zdjem v tisténé podobé, kontaktujte mne na adrese skolniprojekty@gmail.com.
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