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Tyoskentelysta

e Suunnitelmallisuus

e Aikataulu

* |deointiprosessi

* Ongelmien ratkominen

 Panostetaan oikeisiin asioihin

e Se viides osio!
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Tyoskentelysta

e Suunnitelmallisuus

 Aikataulu PROJECT

* |deointiprosessi

* OngEImlen ratkomlnen CORE VALUES ROBOT GAI\{E
* Panostetaan oikeisiin asioihin /

e Se viides osio!

ROBOT DESIGN

* Mitka asiat kiinnostavat arvioijia?
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Projektikansion [aatiminen

Projektikansiosta on joukkueelle iloa monelle tavalla
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https://flltutorials.com/en/coachcorner/engineering%20journal/2017/08/12/Engineering-Journal.html

e Robotin suunnittelussa ja kehittamisessa
* |deoiden kirjaamisessa ja arvioimisessa
* Tiedon jakamisessa, etenkin joukkueen sisalla
 Strategian laatimisessa

* Ohjelmoinnissa
e Testaamisessa

e Arviointiin valmistautumisessa
* |tse arvioinnissa
* Muistin tukena seuraavalla kaudella
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Arviointi

SM-kisoja lukuun ottamatta kaytdssa on yksinkertaistettu arviointilomake

Kehittyvi Taitava Esimerkillinen

Op 5p 6p p 8p 9p 10p 11p 12p 13p 14p 15p 16p
4 | ] : N

- Ongelman tutkiminen ja ratkaisu Kehitetty olemassa olevaa Ongelman kuvaus on selke3 ja

E‘ ' kaipaavat viela lisdpanostusta. ' ratkaisua, selked ongelma. 1 ratkaisu on erityinen. Tyossa

§ | Lahteitatai asiantuntijoita eiole | Projektitydssa kaytetyt | on kaytetty useita lahteita ja

< Kaytetty. ' lahteet on nimetty. ' asiantuntijan apua.
4 | | | )

s | Esitetty ratkaisu on jo olemassa. | On kehitetty oma innovatiivinen |  Ratkaisun arviointi-/testikaytants

E Idean arviointi/testaus ja kehitta- ratkaisu / parannus tunnettuun on hyvin maaritelty ja systemaat-

§. i minen ovat jdaneet vahalle huo- | ratkaisuun. Arviointien / testien | tinen. Ideaa on kehitetty saatujen
X 2 miolle. tuloksia on otettu huomioon. tuloksien avulla. )
T | s 5

g ' Idean esittely kaipaa viela kehi- | Luova ja mielenkiintoinen ! Esitys on esitetty myos asian-

3 tystystsja harjoittelua. | esitys tiimilta. Esityksestakdy | tuntijoille.

E‘ . Esityksesta ei kay ilmi, kuinka * ilmi kuinka ratkaisu auttaisi . Siita kay selkeasti ilmi kuinka
. § | ratkaisu auttaisi muita. ' muita. . ratkaisu auttaisi maailmaa. )
[ . Robotin testaaminen on jaanyt 1 gy sn rakennetta on tes- . Perusteellisesti testattu ja pitkal-

g zi'lzlt:‘:yh;;n;ﬂlo%th;iliﬂ:)'m' | tattu. Ohjelmoinnissa kéytetty | e kehitetty rakenne. Ohjelmoin-

s | TSRO ’ | peruskomentoja tehokkaasti. |  nissa on kaytetty tehokkaasti

< mutta robotin toimintavarmuus my®6s kehittyneita rakenteita ja
\ : kaipaa viela kehittelya. : ! komentoja. y
— : : <

s | Robotin rakenne, ohjelmat ja . Robotin rakennetta tai ohjelmaa = Robotin suunnittelu ja ohjeimat

E . strategia perustuvat valmiisiin . on selvasti muokattu omien - ovat innovatiivisia. Strategia

gr. malleihin. Mainittavia muutoksia ideoiden pohjalta. Selkeé stra- tehtavien ratkaisemiseksi on

2 ' naihin, tai omia ideoita ei ole. | tegia tehtavien ratkaisemiseksi. | tehokas ja hyvin méaaritelty.
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Arviointi
Esimerkkeja siita millaisia kysymyksia arvioijat saattavat esittaa joukkueelle

e N
++ Minka ongelman teidan joukkue paatti ratkaista?

Qo

2 * Mista lahteista te olette hakeneet/loytaneet tietoa ongelman ratkaisemiseen?

_g '+ Oletteko keskittyneet parantelemaan jo olemassa olevaa ratkaisua vai keksineet ihan uuden ratkaisun?
L .« Oletteko keskustelleet asiantuntijan kanssa tasta ongelmasta? 4
r ™\

5 * Miké tekee teidan ratkaisusta ainutlaatuisen ja innovatiivisen?

3 » Paadyittekd kehittdméaan jo olemassa olevaa ratkaisua?

3 * Miten kehittelitte ja testasitte ratkaisua?

s * Miten olette selvittéaneet ratkaisun kayttokelpoisuutta ja kehittaneet tata sen jalkeen?
\ y
r_ . - . - . -‘

§ * Miten teidan keksima ratkaisu tulee auttamaa muita?

3 * Kenelle kaikille olette paasseet kertomaan tasta ratkaisusta?

i- » Miten teidan ratkaisu auttaisi ihmisia kaikkialla maailmassa?
L g + Millainen tyonjako teilla oli taman esityksen tekemisessa? "
o ke

o * Miten robotin rakennetta on testattu?

g » Kertokaa miten teidan robotin ohjelmat toimivat. Toimivatko ne ainaJohdonmukaisesti?

« Ketka ovat olleet suunnittelemassa ja rakentamassa teidan robottia?

< + Kertokaa esimerkki kehittyneesta ohjelmoinnista/ ideasta jota olette kayttaneet robotin ohjelmassa?
. »
4 D

Onko robotin rakenne kokonaan teiddan omaa suunnittelua / mitéd malleja ja ideoita olette hyédyntaneet?
Onko robotin ohjelmisto kokonaan teidédn omaa suunnittelua / mitd malleja ja ideoita olette hyédynténeet?
Kertokaa millaista strategiaa kaytatte robottipelissa?

Kertokaa esimerkein mika on ollut kekseliainta/ onnistuneinta/ uutta teidan robotissa ja sen suunnittelussa?

uopeAouu|
. & » .

\ y
T + Miten teilla toimi yhteistyo robotin suunnittelussa ja rakentamisessa? )
3 + Ketka testasivat robottia?
5 » Ketka osallistuivat robotin ohjelmien ideointiin, suunnitteluun ja varsinaiseen ohjelmointiin?
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Robottikatsaus

Opetusrobotista on hyva aloittaa ja silla voi myo6s parjata

* Opetusrobotien kanssa paasee nopeasti kokeilemaan
* Niiden potentiaali riittaa useimpien tehtavien ratkaisemiseen.

Kuva: LEGO Education

Mr Hino: https://www.youtube.com/watch?v= AgD6t1Cx w

Mr Hino: https://www.youtube.com/watch?v=w9s9jzWJa7M
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Robottikatsaus

Box — laatikkorobottia voisi kutsua myos moduuli-robotiksi.

 Laatikkorobotit ovat kokeneempien kilpailijoiden keskuudessa
suosittu ratkaisu, jota varten |6ytyy myds runsaasti rakennusohjeita
netista.

l"l’t" g

Tlewvwety
watiosn

fll box robot building instructions | = Q
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Robottikatsaus

Kekselias robotti perustuu nerokkaaseen oivallukseen

e Kaksi esimerkkia kekselidista roboteista Hydro Dynamics -kaudelta

B

Team Twilite Dragons: https://www.youtube.com/watch?v=kA-gcdAMazE

Team Aqua Heros Norway: https://www.youtube.com/watch?v=okpgvm-jlgw
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Harjoituksia




HARJOITUKSIA

Mita robotin pitaa aina
tehda ensin saadakseen
joka kerta pisteet tietysta
tehtavasta?
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HARJOITUKSIA

Mita robotin pitaa aina
tehda ensin saadakseen
joka kerta pisteet tietysta
tehtavasta?

- Sen pitaa ensin loytaa
perille, joka kerta!

Loytaakseen joka kerta perille robotti havainnoi antureillaan
ymparistdoaan ja korjaa niilta saamansa tiedon perusteella
kurssiaan jopa useita kertoja sekunnissa.
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HARJOITUS 1, Varianturin taitava kaytto

A. Robotti kulkee ensin 20 cm seuraten mustan viivan vasenta reunaa ja jatkaa siita, valilla pysahtymatta,
viela 20 cm viivan oikeaa reunaa seuraten. Yht. noin 50 cm.
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HARJOITUS 2, Varianturin taitava kaytto

B. Robotti kulkee ensin 20 cm seuraten mustaa viivaa vasemmalla varianturillaan ja jatkaa siita, valilla
pysahtymatta, viela 20 cm seuraten viivaa oikealla varianturillaan. Yht. noin 50 cm.
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HARJOITUS 3, Varianturin taitava kaytto

C. Risteys: Robotti lahtee liikkeelle kohdasta 1 edeten reipasta vauhtia ja pysahtyy kohtaan kuusi.
Miettikaa yhdessa mita robotin pitaa tehda kuvaan merkityissa kohdissa. Kirjoittakaa vastauksenne
paperille kohta kohdalta. Kokeilkaa viela robotin kanssa, jos ehditte.

Huom. Tassakin tehtavassa toimivia ratkaisuja on useita.

JA
1 2 3 4 \\\w\ N
D. Valmistautukaa esittelemaan miten teidan robotti suoriutuu edelld annetuista tehtavista e ’“
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HARJOITUS 4, kaannetaan robotti suoraan

Robotti kulkee ensin X cm tiukasti kiinni reunassa.

Taman jalkeen robotti kaantyy ja peruuttaa kiinni reunaan niin, etta se on nyt 5
kohtisuorassa reunaan nahden ja edennyt lahtopisteestaan tasan 50 cm, katso kuva.
Lopuksi robotti ajaa esim. 20 cm kohteeseen.

-Tutkikaa miten tarkasti teidan robotti osuu joka kerta samaan kohtaan.

______________

50 cm
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Strategian
suunnittelu
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Strategian suunnittelu

selvitetaan lahtotilanne

* Merkatkaa karttapohjaan tehtavista saatavat pisteet

* Mitka tehtavat ovat lahelld / helppoja?

* Miettikaa kuljettavaa matkaa ja miten robotti |6ytaa varmasti kohteeseen.
* Mitka tehtavat voisi tehda samaa apuvalinetta kayttaen?

* Onko pelikentalla tehtavia, joita voi suorittaa samanaikaisesti toisen
tehtavan kanssa?

* Kirjatkaa tulokset isoon taulukkoon ja kiinnittakaa se seinalle pelikentan
kuvan kanssa.

1 October 2020 © Robotiikka- ja tiedekasvatus ry | P. Pihola
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Strategian suunnittelu

Vaihtoehtoisia strategioita on mittaamaton maara.
Tassa joitakin jotka ovat olleet suosittuja vuodesta toiseen

* Tehdaan helpot / ldhelld olevat tehtavat ensin (tahtaamalla tarkasti).
* Minimoidaan kuljettavaa matkaa ja tehdaan tehtavia alue kerrallaan.
* Ensin keraillaan tavaroita ja myohemmin viedaan niita paikoilleen.

e Kaytetaan hyvin yksinkertaista robotti, saastyy varikkoaikaa.

* Yritetaan toistaa Youtube:ssa nahtya onnistunutta suoritusta.

150 sekuntia on hyvin lyhyt aika. Kaikista tehtavista suoriutuminen annetussa ajassa on
aarimmaisen harvinaista.

Tarkeinta on olla mukana ja oppia uutta!
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Strategian suunnittelu

Suoritettavien tehtavien valinta

* Joukkueen kannattaa aluksi etsia muutama helppo tehtava ja
keskittya naihin, yksi kerrallaan.

* Lukekaa saannot huolella. Mita robotin pitaa tarkasti ottaen tehda.
Mista saa pisteita, mista ei. Miettikaa myds mita ei kielletty.

* Tarvitseeko robotti apuvalineen, millaisen?

* Suunnitelkaa kuljettava reitti. Miten robotti |6ytaa varmasti joka kerta
kohteeseen ja takaisin?

Muistakaa hyodyntaa kaikkien ideoita ja jakaa tekemista joukkueenne jasenien kesken.
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-opetusrobotin
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Verne-robotin esittely

FLL:ssa panostetaan aloittamisen helppouteen.
Tulevat kentat tuskin suosivat isoja robotteja.

* Kompakti ja luja rakenne.

e Kapeat pyorat tuovat tarkkuutta kaanndoksiin.
* Enin paino vetavilla pyorilla, tuenta kahta puolen.

e Gyro + 2 varianturia, neljas anturi valitaan tehtavien mukaan.
* Pieni raideleveys, "tahtaamisen” tarkkuus karsii.

* Ei teraskuulia.
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Verne-robotin esittely

Rakennetta suunnitellessa on huomioitu myos

 Varianturien etaisyys alustaan, toisiinsa
seka pyorien akselilinjaan.

e Sivuvalosuojaus.
* Moottorien tuottamat magneettikentat (gyro).
* Kaapelien reitit.

* Ohjaimen paikka ja asento.
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Verne-robotin esittely

Verne on tehty kaytettavaksi

Kaksi voiman ulosottoa.

Kiinteana osana nostin, nostokorkeus 96 mm.
Apulaitteiden nopea kiinnittaminen.
Rakenne on muokattavissa tarpeen mukaan.
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