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TEORIJSKI ZADATAK
1) Kakvu struju koristi upravljač robota IntelliBrain-Bot? (1 bod)

a) istosmjernu

b) izmjeničnu

c) impulsnu
2) Između sljedećih tvrdnji o motorima robota IntelliBrain-Bot zaokružite točnu. (2 boda)

a) Motori su spojeni na isto vratilo.
b) Motori čine diferencijalnu konfiguraciju.

c) Motori se priključuju na isto priključno mjesto na upravljaču.
3) Što označava naredba SetPower() u nekom programskom kodu? (2 boda)
a) uključivanje robota

b) slanje signala kroz infracrveni senzor

c) gibanje motora

4) Pomoću senzora koje koristi robot IntelliBrain-Bot trebate detektirati crni krug na bijelom zidu. Koji od navedenih senzora trebate koristiti? (2 boda)
a) Devantech SRF04

b) Sharp GP2D12
c) Fairchild QRB1134
5) Koliko iznosi RAM mikroupravljača Atmel Atmega 128? (3 boda)

a) 4 K
b) 128 K
c) 132 K

RAČUNSKI ZADACI

Zadatak 1.
Robot vozi jednoliko pravocrtno brzinom 0,1 m/s tijekom 5 s. Nakon toga zakrene se na mjestu za 270° te tijekom sljedećih 5 s vozi jednoliko pravocrtno brzinom od 0,2 m/s. Poslije toga robot se zaustavi. Odredite udaljenost između završne i početne točke robota. Skicirajte dijagram brzine robota u ovisnosti o vremenu za pravocrtne dijelove gibanja.

Postupak:
Putanja robota odgovara katetama pravokutnog trokuta. Prva kateta je duljine 0,1 m/s ( 5 s = 0,5 m. Druga kateta je duljine 0,2 m/s ( 5 s = 1 m. Tražena udaljenost odgovara hipotenuzi tog trokuta iznosa: s = (0,52 + 12)1/2 = 1,11 m.
Zadatak 2.
Ultrazvučni senzor emitira ultrazvučni val. Emitiranje vala traje 200 (s. Emitirani val putuje od senzora do prepreke, reflektira se od nje i vraća natrag do senzora. Senzor može detektirati prepreku ako je ultrazvučni val u cjelosti emitiran prije nego se do senzora vrati reflektirani ultrazvučni val. Na kojoj najmanjoj udaljenosti od senzora se nalazi prepreka ako ju ultrazvučni senzor detektira? Brzina ultrazvučnog vala u zraku iznosi 340 m/s.
Postupak:

Početak emitiranog vala ne smije stići prije nego se emitira kraj vala. Dakle, emitirani val mora putovati najmanje 200 (s pa mu do prepreke treba polovica navedene vrijednosti. Najmanja udaljenost na kojoj se može detektirati prepreka iznosi, dakle: s = 340 m/s ( 100 (s = 0,034 m = 3,4 cm.
Zadatak 3.
Pomoću 10-bitnog A/D pretvornika mjere se naponi od 0 V do 5 V. U trenutku kad napon iznosi 4 V odredite rezultat pretvorbe napona na pretvorniku.
Postupak:

Označimo Umax = 5 V. 10-bitni A/D pretvornik im 210 = 1024 različitih stanja, od 0 do 1023. Nekom stanju odgovaraju naponi u rasponu od U = Umax/210 = 4,9 mV. Npr. stanju 1 pripadaju naponi od 4,9 mV do 9,8 mV.

Naponu U (uz U < Umax) odgovara stanje n tako da vrijedi n/1024 
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 U/Umax < (n+1)/1024, ili drugačije zapisano n 
[image: image2.wmf]£

 1024(U/Umax < (n+1). Za U = 4 V je 1024(U/Umax = 819,2 pa je traženi rezultat: n = 819.
Zadatak 4.
Mobilni robot vozi jednoliko i pravocrtno. U dva okretaja kotača inkrementalni enkoder očita 40 impulsa. Kolika je kutna razlučivost enkodera?
Postupak:

U jednom okretaju enkoder očita 20 impulsa. Jednom okretaju odgovara kut od 360o. Kutna razlučivost enkodera jednaka je kutu za koji se kotač zakrene dok se broj impulsa enkodera poveća za jedan: ( = 360o/20 = 18o.
Zadatak 5.
Koliki put je prošao kotač robota bez proklizavanja ako je njegov inkrementalni enkoder kutne razlučivosti 15° očitao 18 impulsa? Promjer kotača iznosi 6 cm.
Postupak:
Zakret kotača je od 17(15o = 255o do 18(15o = 270o, što odgovara prijeđenom putu od d(((255o/360o)  = 13,3 cm do d(((270o/360o)  = 14,1 cm.
Zadatak 6.
Robot IntelliBrain-Bot opisuje kružnu putanju tako da mu je jedan kotač stalno na mjestu. U jednom prolazu kružnice, drugi kotač robota prelazi put od 37 cm. Odredite razmak između kotača robota.
Postupak:
Prijeđeni put drugog kotača jednak je opsegu kružnice, 2r(. Pritom je polumjer kružnice jednak traženom razmaku kotača, r = 5,9 cm.
PROGRAMSKI ZADACI

Zadatak 1.
Mobilni robot treba opisati putanju u obliku slova X.

a) Koje komponente robot mora sadržavati i kako moraju biti postavljene? (5 bodova)

b) Napišite pripadni pseudokod. (25 bodova)
Rješenje:

a) Uz upravljačku jedinicu i baterije, robot sadrži dva motora s kotačima.

    (Senzori nisu potrebni.)

b) pseudokod

- uključiti programske biblioteke o motorima

- otvoriti projekt i glavnu funkciju

- inicijalizirati lijevi motor

- inicijalizirati desni motor

- narinuti brzinu na lijevi motor

- narinuti brzinu na desni motor (koja je suprotnog iznosa od brzine lijevog motora)

- pustiti neka se prethodno gibanje odvija t (mili)sekundi
- zamijeniti brzine na motorima suprotnim brzinama
- pustiti neka se prethodno gibanje odvija t/2 (mili)sekundi
- promijeniti predznak brzine samo jednog motora (npr. lijevog)*
- pustiti neka se prethodno gibanje odvija određeno vrijeme (dobiveno isprobavanjem)
  tako da se robot zakrene za kut manji od 180o
- promijeniti predznak brzine samo jednog motora (suprotnog nego u retku *, dakle

  desnog)**

- pustiti neka se prethodno gibanje odvija t/2 (mili)sekundi

- zamijeniti brzine na motorima suprotnim brzinama

- pustiti neka se prethodno gibanje odvija t (mili)sekundi

- zaustaviti motore

- zaustaviti glavnu funkciju i zatvoriti projekt

Napomene: u retku ** moguće je promijeniti brzinu samo onog motora kojemu je i u retku * promijenjena brzina. Prihvaćaju se i druge kombinacije navedenih gibanja u kojima se opisuje slovo X. Ako se u komponente uključi i infracrveni senzor za enkoder kotača, prihvaćaju se rješenja u kojima se robot giba pravocrtno dok enkoder ne zabilježi određen broj impulsam npr. n. Tada se vrijeme t u gornjem primjeru zamijenjuje brojem impulsa n.

Zadatak 2.
Mobilni robot isprogramiran je tako da miruje dok ispred ili iza sebe ne detektira nikakav predmet na udaljenosti manjoj od 20 cm. Kad prvi put detektira takav predmet, počne jednoliko rotirati oko svoje osi tijekom sljedećih 5 s. Nakon toga se robot zaustavi i prestane mjeriti udaljenosti.

a) Koje komponente robot mora sadržavati i kako moraju biti postavljene? (10 bodova)
b) Kakve predmete robot može detektirati? (5 bodova)

b) Napišite pripadni pseudokod. (15 bodova)
Rješenje:

a) Uz upravljačku jedinicu i baterije, robot sadrži dva motora s kotačima i dva infracrvena senzora udaljenosti postavljena tako da primopredaju infracrvene zrake unaprijed i unatrag.

b) Mogu se otkriti dovoljno veliki predmeti koji reflektiraju veći dio zračenja. Ako predmeti nisu vrlo glatki (npr staklo) ne moraju biti postavljeni okomito na smjer prostiranja zraka a da ih se i dalje detektira. Ako predmeti nemaju tanku prevlaku ne dolazi do interferencije koja može onemogućiti detekciju.
c) pseudokod

- uključivanje programske biblioteke o motorima

- uključivanje programske biblioteke o infracrvenim senzorima udaljenosti
- inicijalizacija senzora i motora
- otvoriti projekt i glavnu funkciju
- u beskonačnoj petlji uzorkovati mjerenja infracrvenim senzorima

- ako makar jedan senzor detektira prepreku na udaljenosti manjoj od 20 cm

  prekinuti petlju

- postaviti na motore suprotne brzine jednakih iznosa
- ne izvršavati daljnje naredbe tijekom 5 s

- zaustaviti motore

- zatvoriti glavnu funkciju i projekt
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