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POVZETEK

Odlocili smo se, da bomo naredili raziskovalno nalogo iz tehnike, toCneje iz
robotike. Izbrali smo si temo razvoj samo-vozecega vozila. V knjiznici smo si
izposodili literaturo, ki je bila zastarela, zato smo vecino informacij dobili na
spletu. Pri soSolcih smo izvedli anketo zato, da smo videli kako dobro poznajo ta
vozila. Rezultati ankete so bili zanimivi. Izkazalo se je, da imajo soSolci malo
znanja o samo-vozecih vozilih. Nato smo kupili kocke Lego Mindstorms EV3 in z
njimi sestavili tovornjak. Za to vozilo smo napisali program v Pythonu, s katerim
je vozilo samo poskusalo priti iz ene lokacije na drugo. Ugotovili smo, da je razvoj
samo-vozecega vozila zahteven, in menimo, da bo preteklo Se mnogo let, da
bomo videli samo-vozeca vozila voziti na nasih cestah.



1 UVOD

V raziskovalni nalogi bomo predstavili samo-vozeca vozila. V novicah
napovedujejo, da nas bodo v prihodnosti po svetu vozili samo-vozeci avtomobili.
To pomeni, da morda ne bomo potrebovali vozniskega izpita. Ampak takih avtov
Se nekaj ¢asa ne bo, ker jih je trenutno tezko narediti.

Najprej bomo izvedli anketo z vprasanji o zavedanju o teh avtomobilih, na katera
bodo odgovorili u¢enci nasega razreda. Pricakujemo, da te teme ne bodo poznali.

Nato bomo iz kock Lego Mindstorms EV3 naredili svoj model avtomobila, ki bo
poskusSal sam voziti. Najprej bomo avto sestavili in ga vozili z daljincem. Nato
bomo avto sprogramirali, da se bo sam znal izogibati oviram in priti na cilj. Pri
tem bomo uporabili senzorje za barvo, smer in ovire, da bo avto znal priti na cilj.
Zraven bomo naredili tudi svoje cestisce.

Nalogo bomo zakljucili z oceno, ali je uporaba teh vozil v prihodnosti mozna.



2 TEORETICNI DEL

2.1 KAJ SO SAMO-VOZECA VOZILA

Samo-vozeca vozila so veliki roboti za prevoz ljudi, tovora in zivali.

Pojem robot za umetnega, mehanskega ¢loveka izvira iz gledaliske igre R.U.R -
Rosumovi univerzalni roboti. Ceski pisatelj Karel Capek jo je napisal leta 1920,
govori pa o robotih, ki nacrtujejo upor (Flessner, 2016).

ROBOTS

Slika 1: Naslovnica knjige o robotih

Roboti so prilagodljivi stroji, ki jih lahko programiramo, da poénejo resnicno
koristne stvari za ljudi. Veliko robotov izvaja naloge, ki so za ljudi pretezke, prevec
neprijetne ali prenevarne. Na svetu je vec¢ kot 10 milijonov robotov in Stevilo se
ves Cas veca (Gifford, 2017).

Da lahko robot deluje, mora zaznavati okolico.

Tako kot ljudje prejemajo informacije preko oci, uses in drugih ¢util, tako roboti
za svoje delovanje potrebujejo senzorje. Te naprave zbirajo informacije in jih
posiljajo robotovemu krmilniku, ki nato sprejema odlocitve (Gifford, 2017).



2.2 ZNACILNOSTI SAMO-VOZECIH VOZIL

Glavna znacilnost samo-vozecega vozila je, da zna sam pripeljati na cilj brez
¢lovekove pomoci. Da lahko to dela, se mora zavedati okolice. Zato potrebuje
senzorje. Z njimi lahko vidi vec kot ¢lovek.

Senzorji, ki jih vozilo uporablja, so sledeci:

e kamera,

® navigacija,

e radar,

e giroskop,

e infrardeca kamera,
e merilec hitrosti,

e merilec razdalje, itd.

Slika 2: Senzorji na vozilu

Samo-vozeca vozila potrebujejo mozigane. Te nadomestimo z racunalnikom.
Ampak racunalnik se ne zna sam uciti. Treba ga je sprogramirati, da nekaj dela.
Sprogramirati samo-vozeci avto pa ni lahka naloga.

Racunalnik v avtu potrebuje:

e procesor,
e spomin,

e hitre povezave,

e operacijski sistem,
e program za voZnjo,
e zemljevide, itd.



2.3 SAMO-VOZECA VOZILA DANES

Danes samo-vozecih avtomobilov Se ni. Imajo pa mnogi avtomobili pripomocke,
ki delajo stvari, ki so del avtonomne voznje.

Ti pripomocki so:

e pripomocek za samo-parkiranje,

e pripomocek za voznjo med dvema ¢rtama,
e pripomocek za samo-ustavljanje,

e pripomocek za zasc¢ito mrtvega kota, itd.

Sedaj bomo opisali nekatera testna samo-vozeca vozila, ki smo jih zasledili na
spletu.

2.3.1 Rac3 Truck

To je nase razvojno vozilo. Podobno je tovornjaku brez tovora. Vozi pocasi in ima
dvokolesni pogon zadaj. Spredaj in zadaj ima Stevilne senzorje.

Slika 3: Nase vozilo



2.3.2 Tesla Model 3

V podjetju Tesla so izjavili, da model 3 nosi polno strojno opremo za samostojno
voznjo, ki jo bodo aktivirali v prihodnosti. Ta model lahko Ze sreCamo na cesti.

Slika 4: Tesla model 3

2.3.3 Tesla Semi

Soustanovitelj Tesle Elon Musk je dejal, da bo tovornjak Semi serijsko prisel
s Teslinim avtopilotom, ki omogoca pol-avtonomno voznjo po avtocestah.

#PEISERTDESIGN

Slika 5: Tesla Semi
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https://en.wikipedia.org/wiki/Self-driving
https://en.wikipedia.org/wiki/Self-driving
https://en.wikipedia.org/wiki/Elon_Musk
https://en.wikipedia.org/wiki/Tesla_Autopilot
https://en.wikipedia.org/wiki/Autonomous_driving

2.3.4 Googlov samo-vozeci avto

To je majhno samo-vozece vozilo, ki ga razvija podjetje z najvecjim spletnim
iskalnikom Google.

Slika 6: Google avto
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2.4 FILMI

Samo-vozeca vozila so pogosto uporabljena v znanstveno-fantasticnih filmih.

241 TRANSFORMERII

Najbolj znan je film Transformerji, kjer se robotska vozila borijo med seboj za
obstoj ¢lovestva.

Slika 7: film Transformer;ji
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3 HIPOTEZE

Najprej smo hoteli z anketo preverili, kaksno je znanje o samo-vozecih vozilih v
nasem razredu.

Postavili smo Stiri vprasanja:

Kaj je samo-vozece vozilo?
Kaj potrebuje samo-vozece vozilo?
Kdaj mislite, da bodo samo-vozeca vozila dostopna?

P wnN e

Ali zaupate samo-vozecim vozilom?

Vsa vprasanja razen drugega imajo le en moZen odgovor.

Pri anketi smo postavili naslednje hipoteze:

HIPOTEZA 1: Mislimo, da bo vsaj polovica razreda pri prvem vprasanju obkrozila
odgovor C, torej avto brez voznika.

HIPOTEZA 2: Mislimo, da bodo vsi rekli, da samo-vozece vozilo rabi elektromotor
in senzorje.

HIPOTEZA 3: Mislimo, da bojo vsi odgovorili, da bodo leta 2030 Ze dostopna
samo-vozeca vozila.

HIPOTEZA 4: Mislimo, da bo pri zadnjem vprasanju vecina soSolcev odgovorila,
da ne zaupa samo-vozecim vozilom.

Anketi je sledil razvoj samo-vozeCega vozila iz kock Lego Mindstorms EV3.
Predvidevali smo, da bo avto sposoben priti na cilj pri dolo¢enih omejitvah zaradi
majhnega Stevila senzorjev.
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4 EMPIRICNI DEL

4.1 METODA

Najprej smo prebrali literaturo o samo-vozecih vozilih. Nato smo sestavili anketni
vprasalnik in ga razdelili u¢encem nasega razreda. V anketi je sodelovalo 23
ucencev. Sledil je pregled vprasalnikov in preverili smo, e se nase hipoteze
ujemajo z odgovori.
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4.2 REZULTATI IN UGOTOVITVE

4.2.1 Kajso samo-vozeca vozila?

Tabela 1. Prikaz kaj petoSolci menijo, da so samo-vozeca vozila.

Odstotki odgovorov
avto brez voznika 75%
robot transformer 10%
robot za prevoz ljudi 10%
ni¢ od tega 5%

\

= robot transformer = robot za prevoz ljudi = avto brez voznika ni¢ od tega

Graf 1. Mnenje petosolcev, kaj so samo-vozeca vozila

Pri 1. vprasanju je tri Cetrtine u¢encev odgovorilo, da je samo-vozece vozilo avto
brez voznika, kar je pravi odgovor. Naso hipotezo 1 lahko potrdimo.
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4.2.2 Kaj potrebuje samo-vozece vozilo?

Tabela 2. Kaj potrebuje samo-vozece vozilo po mnenju petosolcev.

Odstotki odgovorov

senzor za barve 95%
senzor za vid 85%
senzor za dotik 70%
racunalnik 65%
senzor za blizino 60%
elektromotor 60%
daljinsko vodenje 40%
navigacijo 30%
zaslon 20%
Google 5%
voznik 0%
predvajalnik filmov 0%
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Graf 2. Kaj potrebuje samo-vozece vozilo po mnenju petosolcev
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Iz prikazov vidimo, da so na tem vprasanju ucenci odgovorili, da samo-vozece
vozilo potrebuje senzorje, elektromotor, racunalnik in navigacijo. Presenetilo nas
je, da je skoraj polovica ucencev obkrozila tudi daljinsko vodenje. Razlog je v tem,
da nimajo dovolj znanja. Ta hipoteza 2 je bila delno potrjena.
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4.2.3 Kdaj mislite, da bodo samo-vozeca vozila dostopna?

Tabela 3. Prikaz menja petosolcev o letu ko bodo samo-vozeca vozila dostopna.

Odstotki odgovorov

leta 2030 45%
leta 2025 30%
leta 2060 25%

Graf 3. Predvidevanje petoSolcev, kdaj bodo samo-vozece vozila dostopna.

= leta 2025 = leta 2030 = leta 2060

Skoraj polovica razreda menila, da bodo samo-vozeca vozila pri nas Ze leta 2030.
Upali smo, da jih bo vec. Naso hipotezo 3 moramo zato zavrniti.
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4.2.4 Ali zaupate samo-vozecim vozilom?

Tabela 4. Prikaz zaupanja petoSolcev do samo-vozecih vozil.

Odstotek odgovorov
da 55%
ne 45%

v

mda =ne

Graf 4. Prikaz zaupanja petosSolcev do samo-vozecih vozil

Na zadnjem vprasanju je vec kot polovica ucencev odgovorila, da zaupa samo-
vozecim vozilom. Naso hipotezo 4 ne moremo potrditi.
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5 RAZVOJVOZILA

Pri raziskovalni nalogi smo potem hoteli raziskati, kako tezko je razviti samo-
vozece vozilo. Odlocili smo se, da bomo razvili majhen model takega vozila.
Sestavili smo ga iz kock Lego Mindstorms EV3.

5.1 LEGO MINDSTORMS EV3

Lego Mindstorms EV3 so kocke, ki omogocajo zabavno in kreativho zasnovo
robotov in vozil vkombinaciji z najnovejso tehnologijo. Je popoln komplet za vse
Solarje, ki Zelijo uporabiti svojo iznajdljivost in nadarjenost. Sistem omogoca, da
razvijes lastnega robota, ki hodi, govori in opravlja razlicne dejavnosti.
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Slika 8: Komplet Lego

Skatla vsebuje 601 delov, ra¢unalnik zimenom Brick, tri motorje, daljinec, senzor
za razdaljo, senzor za barve in tipko. Dodatno smo kupili Se en senzor za barvo in
senzor za ugotavljanje smeri.
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5.2 NASE VOZILO

Poleg EV3 dobimo navodila za 17 razli¢nih robotov. Izbrali smo Rac3 Truck, ki
smo ga tudi poboljsali z dodatnimi senzoriji.

Model Design, Building
and Programming Instructions
by: Laurens Valk

Slika 9: Osnova za vozilo

Avto smo morali izboljsati, zato smo mu dodali senzorje za barvo na vsaki strani.
S tem smo hoteli doseci, da bi sledil cesti.

Slika 10: Senzor za barve
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S senzorjem za smer smo hoteli doseci, da lahko vozilo zavija levo ali desno.
Odlocili smo se, da bomo za cesto uporabili bel papir.

Slika 11: Senzor za smer

Da se vozilo ni zaletelo v oviro, smo mu dodali infra-rdeci senzor za merjenje
razdalje.

Slika 12: IR senzor

22



MoZgani nasega vozila so v racunalniku z imenom Brick. Na njem bo tekel nas

program.
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Slika 13: Racunalnik

Za premikanje bosta uporabljena dva motorja za levo in desno zadnje kolo.
Dodatni motor smo uporabili za volan.

Slika 14: Motorji
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5.3 CESTISCE

Cesti¢e smo naredili iz papirja. Ce oba senzorja za barvo vidita belo barvo,
potem vozilo ve, da je na cesti. Ce desni senzor bele barve ne vidi, potem mora
zaviti levo. Ce pa levi senzor ne zazna bele barve, pa zavije desno. Ce pa noben

Slika 15: Cesta

Slika 16: Cestisce
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5.4 VOZNJA

Pred voZnjo je potrebno pripraviti vozilo. Poravnati smo morali kolesa. Na
zacetku smo to poceli ro¢no. Kasneje smo sprogramirali, da smo lahko to poceli
z gumbi. Dva gumba smo imeli za spreminjanje smeri in enega za zaCetek voznje.

Slika 17: Gumbi

Med voznjo stalno skrbimo:

1. daje avto vedno na cestiscu in

vvvvv

Avto je vedno na cesti, kadar oba senzorja vidita belo. Ce eden od senzorjev ne
vidi bele barve, avto najprej ustavi, obrne kolesa in pocasi nadaljuje voZznjo. Ko
oba senzorja spet vidita belo barvo, zravna kolesa in nadaljuje z normalno
hitrostjo.

Ko eden od senzorjev barve vidi oranzno €rto, se ustavi. Takrat program pove, v
katero smer mora iti. Ce se mora vozilo obrniti, uporabi senzor za smer, da ve,
kdaj se je obrnil za 90 stopinj.
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Slika 18: Pot

Ta raziskovalna naloga ne raziskuje delovanja navigacije.

vvvvv

Spisek ukazov na nasem testu:

zavij levo,
zavij desno,
zavij desno in
ustavi.

P wnNPRE



5.5 PROGRAMIRANIJE

Najprej smo morali ugotoviti, v katerem programskem jeziku bomo morali
programirati. Na izbiro smo imeli Scratch, MakeCode in Python. Najprej smo
poskusilis Scratchem, ker ga najbolj poznamo iz u¢nega predmeta Racunalnistvo.

5.5.1 Scratch

Scratch je programski jezik, ki je bil ustvarjen znamenom ucenja programiranja.
Leta 2007 so ga razvili sodelavci inStituta Media Lab na Tehnoloskem institutu
Massachusettsa, ZDA.

Razvojno okolje deluje v operacijskih sistemih Mac OS, Linux in Microsoft
Windows. Scratch ima tudi funkcijo, da ga lahko preko ra¢unalnika povezemo z
zunanjimi napravami, kot so npr. Lego Minstorms EV3, Lego WeDo, BBC
Micro:bit, itd., in jim s programi, narejenimi v njem, ukazujemo.

E molor A v ou-ivnaspmimeﬂmzaom

E molor B+ mﬁunmmiuminmzaomd

g moworna A~ mnivsmaimemsehmﬂ

E molor C w ohmivnaspmii-nelillezaom

Slika 19: Program v Scratchu

Poskusili smo programirati v Scratchu, a smo prisli do prvega problema. V
Scratchu nismo mogli prebrati barve ceste.
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Odlocili smo se da bomo poskusili s programskim jezikom MakeCode.

5.5.2 MakeCode

Microsoft MakeCode je programski jezik za ustvarjanje interaktivnih in privlacnih
programov in je namenjen tistim, ki se ucijo programiranja.

on start
set kot * to o if is color sensor 2 w detected . then
tank motors A+B % % if kot * =" a then
set kot *  to °
run  medium motor ¥  Cw at e %@

tank mytors  A+E v e % e % @
C]

else

if is color sensor 2 v detecte

if kot + = e then

set kot ¥ to e
run  medivm motor = ¢ = ot @ 5@
tank motors A+E * e % e % @

else

run  medium motor w Cw st o -
set kot * to o
tank motors A4E w e % a % @

®
C]

Slika 20: Program v MakeCodu

MakeCode je zelo podoben Scratchu. Tudi tu programiramo s sestavljanjem
kvadratkov. Vsak kvadratek je svoj ukaz. Ukazi na Zalost niso v slovenscini tako

kot v Scratchu.
Pri programiranju smo naleteli na dve tezavi:

e senzor za barve je v€asih prebral napacno barvo in
e povezava Bluetooth.
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Odlocili smo se, da bomo kupili kljucek za brezzicno omrezje, ki omogoca
racunalnisko povezavo v vec sobah istoCasno. Taka povezava je zelo stabilna.

Problem je nastal, ker smo morali zamenjati operacijski sistem. Potrebovali smo
Linux. Ta OS je brezplagen in edini podpira brezZiéno omreije. Zal pa ne podpira
MakeCoda, zato smo poskusali programirati v Pythonu.

5.5.3 Python

Python je programski jezik, ki ga je leta 1990 ustvaril Guido van Rossum. Jezik je
dobil ime po priljubljeni angleski televizijski nanizanki Leteci cirkus Montyja
Pythona. Python se v glavhem uporablja za raunalnisko analitiko in razvijanje
internetnih aplikacij (Wikipedija). RazSirjen pa je tudi za Lego Mindstorms EV3.
Tukaj se ne programira s kvadratki, ampak z angleskimi besedami.

V nasem programu smo najprej nalozili knjiznice. To so funkcije oziroma deli
programske kode, ki jih potrebujemo, da se nas program lahko pogovarja z deli
robota, kot so motorji in senzoriji.

Program dela v neskon¢ni zanki, v kateri sprasuje gumbe in senzorje, ter ukazuje
motorjem.

vvvvvvvvvv

vvvvv

29



6 ZAKLJUCEK

Ta raziskovalna naloga je bila za nas zelo zanimiva, ker smo v njej spoznali samo-
vozeca vozila in ker smo se pri tem tudi naucili kako programirati robota v
Phytonu. Najprej smo ugotovili, da v knjiznici ni dovolj literature. Naslednji
problem je bil ta, da je na spletu vse v anglescini. Tukaj so nam pomagali starsi.
Ugotovili smo, da nasi soSolci nimajo veliko znanja o samo-vozecih vozilih, ampak
to je normalno, saj takih vozil Se dolgo ne bo na cesti.

Med raziskovanjem smo spoznali, kako se robote sestavlja in kateri so njihovi
deli. Nato smo morali spoznati programski jezik, s katerim smo robotu dali
navodila, kako naj sam pride na cilj. Pri tem smo uporabili senzorje, ki so nam bili
na voljo. Na Zalost smo ugotovili, da senzorji niso zadostni za pravo samo-vozece
vozilo.

Pri naSem modelu smo imeli probleme, ker smo imeli premalo senzorjev, pa Se
teh je lahko najvec Stiri, zaradi prepocCasnega racunalnika in zaradi slabe
gibljivosti vozila.

Pri prepoznavi barv je ¢rno barvo obcasno prepoznal kot modro.

Prav tako nam je povezava Bluetooth stalna padala, zato smo preklopili na wi-fi,
kar pa Scratch ne podpira. To je bil razlog za prehod na Python.

Dobro pri nasi raziskovalni nalogi je bilo to, da smo se veliko naudili o
programiranju in gradnji vozil, slabo pa je bilo to, da je tema Se vedno
prezahtevna za ucence 5. razreda.

V naslednjem letu bi se lahko poglobili v delovanje navigacije, ki je zelo
pomembna za delovanje samo-vozecega vozila.
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8 PRILOGE

8.1 ANKETNI LISTEK
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8.2 PROGRAM

Nasa koda se nahaja na https://github.com/svitv/car.git .

#!/usr/bin/env pybricks-micropython
# Samovozeli avto

from pybricks import ev3brick as brick
from pybricks.ev3devices import *

from pybricks.parameters import *

from pybricks.tools import *

from pybricks.robotics import *

import os

import sys

pot = [0, -1, 1]

levi motor = Motor (Port.A)
desni motor = Motor (Port.B)

volan = Motor (Port.C)

motor DriveBase (levi motor, desni motor, 42, 140)

levi= ColorSensor (Port.S2)
desni = ColorSensor (Port.S1)

smer = GyroSensor (Port.S3)

razdalja = InfraredSensor (Port.S4)
zavijam levo = True
zavijam desno = True

brick.display.text ("Svit, Jan in Svit")
brick.display.text ("so kul")
brick.display.text ("Baterija:" + str(brick.battery.voltage())):;

brick.light (Color.GREEN)

while True:
levi gumb = Button.DOWN in brick.buttons()
desni gumb = Button.UP in brick.buttons|()
ok gumb = Button.CENTER in brick.buttons ()

if ok gumb:
levi motor.reset angle(0)
desni motor.reset angle(0)
smer.reset angle (0)
break

if levi gumb:
volan.run _angle (100, -10)

if desni gumb:
volan.run angle (100, 10)

brick.sound.beep (100, 500)
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wait (500)

for kam in pot:

print ("Smer:", kam)
if kam == -1:
print ("Ostro na levo")
volan.run angle (100, -50)
motor.drive (=50, 0)
while smer.angle() < 80 and smer.angle() > -80:
wait (100)

volan.run angle (100, 50)

if kam ==
print ("Ostro na desno")
volan.run angle (100, 50)
motor.drive (=50, 0)

while smer.angle() < 80 and smer.angle() > -80:
wait (100)
volan.run angle (100, -50)

motor.drive (=70, 0)
while True:

ok gumb = Button.CENTER in brick.buttons ()

if ok gumb:
break

leva barva = levi.color ()

desna barva = desni.color()

if leva barva == Color.BLACK or leva barva == Color.BLUE or
desna barva == Color.BLACK or desna barva == Color.BLUE:

print ("Barva:", leva barva, desna barva)
motor.drive (0, 0)
smer.reset angle (0)
if zavijam levo == False:
print ("Popravljam desno")
volan.run _angle (100, 50)
zavijam levo = True
elif zavijam desno == False:
print ("Popravljam levo")
volan.run angle (100, -50)
zavijam desno = True
break
elif leva barva != Color.WHITE and leva barva != Color.BLACK and
leva barva != Color.BLUE:
if zavijam desno:
print ("Barva:", leva barva, desna barva)
print ("Zavijam desno")
motor.drive (=30, 0)
volan.run _angle (100, 50)

zavijam desno = False
elif desna barva != Color.WHITE and desna barva != Color.BLACK
and desna barva != Color.BLUE:

if zavijam levo:
print ("Barva:", leva barva, desna barva)
print ("Zavijam levo")
motor.drive (=30, 0)
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volan.run angle (100, -50)

zavijam levo = False
else:
if zavijam levo == False:
print ("Na desno")
volan.run angle (100, 50)
zavijam levo = True
if zavijam desno == False:

print ("Na levo")
volan.run angle (100, -50)
zavijam desno = True

motor.drive (=70, 0)
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8.3 PROSOINICE

SAMOVOZECA VOZILA
SO ZAKON
~ & cr

=y -
V.
Avtorji: Svit Verhovsek, Svit Selan in Jan Bregar

Mentorica: Tjasa Rjavec
OS Brinje Grosuplje

UVvOD

* Kaj so samovozeca vozila?
* Kaj potrebujejo?
* Kako razviti tako vozilo?

* Ali bodo sploh kdaj obstajala?

M. :
AutopilotiWede™

SAMOVOZECA VOZILA

* Vorzila brez voznika
¢ Zaprevoz ljudi
* Zaprevoztovora
* Potrebujejo mozgane
* Racunalnik
* UmetnainteligencaAl
* Morajo zaznavati okolico
* Senzorji
* Navigacija
* Velika podjetja ze razvijajo
samovozeca vozila
* Teslain Google
¢ Vidimo jih v ZF filmih
* Transformerji




ANKETA

* Postavili smo 4 vprasanja
1. Kaj je samovozece vozilo?
2. Kaj potrebuje samovozece vozilo?
3. Kdaj mislite, da bodo samovozeca vozila dostopna?
4. Ali zaupate samovozecim vozilom?

* Postavili naslednje hipoteze

Mislili smo, da bo pri zadnjem vprasanju vecina sosolcev odgovorila, da ne zaupa samovozetim
vozilom

Mislili smo, da bodo vsi rekli, da samovozece vozilo rabi elektromotorin senzorje

Mislili smo, da bojo vsi odgovorili, da bodo leta 2030 Ze dostopna samovozeca vozila

Mislili smo, da bo vsaj polovica razreda pri prvem vprasanju obkroZila odgovor, da je to avto brez
voznika

VPRASANJE 1

Kaj so samovozeca vozila?

robotzaprevoz |

avto brez voznika

Kaj so samovozeca vozila?

e

- robotransiormer - robotza prevez [udi - avio brezvoznika - Nt o0 tega

VPRASANJE 2

Kaj potrebuje samovazete vo:
racunalnik 65%
senzorza blizino 60%
1000%

5enzorzavi 85% 20,0%
senzorza barve 95% o I
®

70.0%

d 70% .
elektromator 60% 50.0%
40,0%

voznik 0% e

odstotki

0% o
daljinsko vodenje 40% we
00%
predvajalnik filmov 0%
5%
&
20%
mozni odgovori

I Kaj potrebuje samovozeée vozilo?
Ry & F
5 &

& & ¢

& &
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VPRASANJE 3

Kdaj, m , da bodo samovozeta vorzila dost

i?
0%
s
2%

VPRASANJE 4

Ali zaupate samovozecim vozilom?

55%

e ass

NASE VOZILO

* Lego Mindstorms EV3
* 601 delov
¢ Racunalnik Brick
¢ Senzorji in motoriji

* Rac3 Truck

« Zavozinjo po pasu uporablja senzor za barve
« Avarno voznjo uporablja IR senzor

¢ Zasmer uporablja giroskop
¢ Za premikanje 2 velika motorja

Kdaj, mislite, da bodo samovozeta vozilz dostopna?

1et32005 = 1et32030 s lets 2060

Ali zaupate samovozetim vozilom?
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Cestisce

* Cestaje narejena iz belega papirja
* KriZis¢a so oznaCenas ¢rno Crto
* KriZis¢a so pravokotna

VOZNJA

* Programirali smo v Pythonu
* Pred voZnjo moramo poravnati kolesa

= Pot mora bitiznana v naprej
* Lahko nadaljuje voznjo, zavije levo ali desno

* Ko zapelje s ceste, zavije v nasprotno smer z zmanjsano hitrostjo
* Na kriziscu se ustavi, zavije v pravo smer in nato nadaljuje voznjo
* Ko smo na koncu navodil za pot, se program konca

¢ Posnetek

ZAKLJUCEK

Razvoj je zahteven

Nas model
* Premalo senzorjev
* Slaba prepoznava barv
* Prepocasen racunalnik
* lzgubljanje povezave za Bluetooth
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8.4 VIDEOPOSNETEK

Povezava: https://youtu.be/hJuOBvPhdL8

= E3Youlube™ samovozeda vozila so zakon =

Same'vozeca

Q —

o=zakon

vozilaf?5
-

> > o) 003/109

Raziskovalna naloga: Samovozeéa vozila so zakon (5.c, 0S Brinje Grosuplje)
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