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Kolový robot 

Pravý pohon 
Levý pohon 

Zdroj energie  
Detekce překážky 

Detekce podložky 

Mikropočítač 
(Mozek robota) 



Kolový robot – detekce překážky 

Levá IR LED Pravá IR LED 

Detektor překážky  má dvě části 

- Vysílač IR signálu (levá nebo pravá IR LED) 

- Přijímač odraženého signálu (fotočidlo) 



Otevři sešit 

Nadepiš  

„Čidlo překážky“ 
Dělej si poznámky z 

následujících stran prezentace 

Jen tak budeš schopen čidlo 

správně nastavit a použít k řízení 

robota 

Čidlo překážky 



Připojení IR LED 

Princip vytvoření signálu čidla 
- Výstup C.5 = frekvence 36 kHz je 

nepřetržitě generována příkazem PWMOUT  

- Výstup C.4 = 5 V aktivuje levou IR LED 

- Výstup C.4 = 0 V aktivuje pravou IR LED 

- Použité výstupy je nutno respektovat podle 

skutečného zapojení robota. 

- Proud IRLED omezen rezistorem 330 W. 

Levá Pravá 

PINC.5, PWM 36 kHz 

PINC.4: HIGH ...  Levá LED 

              LOW .... Pravá LED 



Ovládání IR LED 

    

Kdy vysílá levá led?  

PWM na C.5 = 0 V 

PINC.4 = 5 V 

 

Vypnutí? 

PWM trvale 5 V 
PINC.4 = 5 V 

Kdy vysílá pravá led?  

PWM na C.5 = 1 V 

PINC.4 = 0 V  

 

Vypnutí? 

PWM trvale 0 V 
PINC.4 = 0 V 

Levá Pravá 

PINC.5, PWM 36 kHz 

PINC.4: HIGH ...  Levá LED 

              LOW .... Pravá LED 



Princip IR detektoru SFH5110-36 

Je signál? 

Ano  = 0 

Není = 1 

    Dopadají-li na fotodiodu IR světelné impulzy s kmitočtem 

36 kHz, překlopí se výstup do logického stavu LOW (0 V). 

V opačném případě je na výstupu logický stav HIGH (5 V). 

Detekci falešných překážek (vzdálená stěna) odstraníme 

zapnutím vysílače (IRLED) na malý výkon parametrem PWM. 

Zesilovač Filtr 

Řízení zesílení 

Výstup Foto 

dioda 

Pin 

C.1 



Program detekce překážky 

Program upravte pro 

levou IRLED. 

Příklad programu pro pravou IRLED 

Napište jej a vyzkoušejte s robotem 

připojeným k PC. 

Robot stojí na místě, přiblížení 

překážky (ruky) je detekováno a 

znázorněno pomocí příkazu debug. 

 

Poslední parametr pwmout.......6 

Nastavuje výkon pravé IRLED 5%. 

Pro levou je toto číslo 105. 

 

Nastavení PWM na další straně. 

Zadání: Aktivuj levou LED a přečti stav na výstupu detektoru 

Zapojení hardware uvedeno výše (PICAXE 20M2: PinC.1, C.4, C.5) 



Parametry pwm (pulsní šířková modulace) 

(Revolution Education Ltd.) 



Robot detekuje překážku 

Pravidla soutěže robotů 
 

• Robot se pohybuje v prostoru, který je tvořen 

stěnami, jichž se nesmí dotknout.  

• Doba pohybu je 90 s.  

• Rozjezd 5 s od stisku tlačítka (PinC.6).  

• Robot smí jet vpřed i vzad, libovolně se otáčet.  

• Při dotyku stěny je diskvalifikován.  

• Započítává se počet detekcí stěny.   

• V případě rovnosti bodů rozhoduje menší 

vzdálenost od detekované stěny. 

V hlavičce programu uveďte třídu, své jméno, datum vytvoření.  

Program opatřete stručným vysvětlením algoritmu řešení úlohy. 

Náhodně umístěte do poznámky číslicí začínající pětici znaků kódu: 

UkAd1mUkN2kfon3ruA4tina5kpSJ 

Marné 

pokusy 



Dosud procvičené příkazy (I) 
start:   ;návěstí (název části programu) 
BUTTON  pin, stav1, 255, mezera, proměnná, tlačítko, návěstí 
   ;snímání stisku tlačítka s potlačením zákmitů 
data adresa, (data, data) ;zápis dat do eeprom před začátkem programu 
read adresa, registr1 ;čtení dat z eeprom 
write  adresa, b1, w1 ;zápis dat během programu 
dirsb=%11111110  ;aktivace portů B.7 až B.1 jako výstupních 
pinsb=%01111110  ;nastav výstupy portu b 
forward A (B)  ;motor A (B) vpřed 
backward A (B)  ;motor A (B) vzad 
halt A (B)   ;motor stop 
for b6 = 1 to 5  ;začátek cyklu 
next b6   ;konec cyklu podle proměnné b6 
goto start   ;skok 
gosub podprogram  ;jdi na podprogram 
return   ;návrat z podprogramu 
high B.4   ;výstup do 1 
low B.4   ;výstup do 0 
toggle c.7   ;přepni stav výstupu 
if pinB.0 = 1 then suma ;podmíněný skok 

(Revolution Education Ltd.) 



Dosud procvičené příkazy (II) 
inc b1   ;zvýšení obsahu proměnné b1 o 1 
pause 1000  ;pauza v ms 
poke 80,b1  ; vlož proměnnou b1 do registru na adrese 80 
peek 80,b1  ; dej obsah registru 80 do proměnné b1 
pwmout C.5, 27,6  ; výstup, frekvence, šířka impulsu 
   ; nastavení:  PICAXE – Wizards -  pwmout... 
pulsout C.1, 10000  ;výstupní pin, délka impulzu v milisekundách 
random w5  ;generování náhodného čísla (0 až 65535) 
readadc B.2, b8  ;AD převod z pinu b.2 ulož do proměnné b8 
readadc10 B.2,w8  ;AD desetibitový převod 
select case b1  ;Výběr možnosti podle hodnoty registru b1, 
case  < 77   ;Když je b1 menší 77, splní se následující příkazy  
endselect   ;konec sekvence select case 
serout pinout, baudmode, (data, data, data...)  ;sériový výstup dat 
servo  B.4,75  ;nastavení portu pro servomotor 
servopos  B.4,75  ;natočení serva 
Sleep y   ;2,3s*y (konstanta 1 až 65535), nečinnost a nižší spotřeba 
symbol K1=234  ;konstanta (nezabírá místo proměnné) 
symbol napeti=w12  ;symbolický název proměnné w12 

(Revolution Education Ltd.) 
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