Edison robot nastaveni a feSeni problém

Tento dokument struéné popisuje prvotni nastaveni robota Edison a taky feSeni nékterych problému.
Dokument pfedpoklada zakladni znalosti prace s robotem Edison, ziskané napfiklad na workshopu pro
ucitele — https://www.edhouse.cz/edison. Kompletni popis robota najdete v dokumentaci vyrobce
https://meetedison.com/edison-robot-support/trouble-shooting/ (dokument Getting started with Edison —

pouze AJ verze).

Baterie robota

Kazdy robot potfebuje 4 x AAA baterie. Pfi rozumném zachazeni vydrzi desitky vyu€ovacich hodin.
Je potfeba hlavné roboty vypinat tlaCitkem na spodni strané. Nékdy robot sam usne po chvilce
necinnosti, v tomto stavu se mu ale baterie vybiji. Kontrolujte fyzické vypnuti tlacitka na spodni
strané robota.

Baterie se taky rychle vybiji, pokud robota dlouho nechame vykonavat programy z ¢arovych koda —
jizda po vodici ¢afe, sumo, jizda v hranicich... Tyto programy pouzivaji zapnuté senzory robota,
které spotfebuji hodné energie.

Cteni éarovych koédu

Stava se, ze nékdy robot Cte ¢arové kody nespolehlivé nebo je necte vibec. Dulezity je samotny
vytisk materiall. Nepouzivejte leskly papir a problém je taky s nékterymi typy tiskaren (nefungoval
dobfe tisk voskem). Klasicky kancelarsky papir s laserovym tiskem vétSinou funguje. Pfi tisku
vétSiho poctu materiall je dobré si nejdfive vytisknout jednu pokusnou stranku a otestovat pfimo

s robotem.

Cteni &arovych kodd taky hodné ovliviiuje osvétleni v mistnosti. Pfimé sluneéni svétlo, nebo jiné
bocni osvétleni papiru neni zadouci. Robotu znemoznuje cteni.

Obdobné problémy jsou taky s pohybem po vodici ¢afe nebo udrzenim ve vymezenych hranicich —
robot pouziva stejny senzor jako u &teni ¢arového kodu.

Problémy s programovanim robota v EdScratch

Problémy s Internetovym pfipojenim — v EdScratch https://www.edscratchapp.com oteviete Menu —
Help a spustte ,Run the connection checker®. Automaticky test ovéfi dostupnost sluzeb vyrobce.
Zkontrolujte uroven hlasitosti zvuku, jestli je opravdu na 100 %. Néktera zafizeni ji po opétovném
pfipojeni audio kabelu automaticky snizi (ochrana sluchu pro sluchatka) nebo maiji taky pevny
zamek hlasitosti.
V EdScratch je nové moznost nastaveni vystupniho zvuku kompilatoru. Najdete v Menu — Help —
Change the compiler output type. Moznosti jsou dvé: Short pulse a Long pulse.
Na Windows je Casto potfeba upravit nastaveni zvuku. Nastaveni se liSi od verze OS a taky typu
zvukové karty. V zésadé je potfeba vypnout rizna ,vylepSeni zvuku“ — prostorovy zvuk, dolby...
Navody najdete zde https://meetedison.com/edison-robot-support/trouble-
shooting/#soundenhancements .
Nékde ale nepomohlo Zadné nastaveni (novéjsi Dell laptopy). Da se vyFeSit bud:
a. Nahrazenim DELL zvukového ovladage obecnym Microsoft ovladatem, video navod zde:
https://www.youtube.com/watch?v=YLvhX-waOHO0
b. externi USB zvukovou kartou, napf. dobfe funguje s AXAGON ADA-17 MINI HQ, cena cca
250,- K¢ s DPH.
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NejcastéjsSi chyby robota

e Pokud narazite na jakykoliv problém s robotem, jako prvni zkuste vyménit baterie.

e Robot nékdy nejezdi uplné pfesné — mirné zataci pfi jizdé vpred, cuka nebo taky nezataci
dostatecné presné o zadany uhel. V malé mife je to normalni chovani — jedna se o pomucku pro
vyuku a jeji cena vyrobci neumoziiuje tyto problémy fesit dokonale.

e Mduzete se ale pokusit motory kalibrovat pomoci tohoto navodu (EN verze na strankach
https://meetedison.com/edison-robot-support/drive-calibration/):

o Nactéte tento ¢arovy kod pro kalibraci jizdy

o Dejte robota na podlozku/stll tak, aby bylo kolem né&j dostatek mista

o Zmacknéte start (trojuhelnikoveé) tlacitko 2x

o Robot zagne jezdit dopfedu a dozadu rdznymi rychlostmi a pokusi se o kalibraci motorta
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Barcode — Drive Calibration

o Pokud jsou motory velmi rozladéné a pfi kalibraci zacne robot jezdit dokola bez zastavky, je
tfeba jej pfed kalibraci umistit zady k pevné rovné prekazce, viz video v odkazu vyse.
e Problémy s ¢tenim ¢arovych koédi a pohybem po vodici ¢are jsou zminéné nahore v samostatné
sekci. Pro vodici ¢aru vyrobce jesté doporuduje:
o Céra tmavé nejlépe Serné barvy, tloustka 1,5 cm. Dobfe funguje &erna elektrikafska paska
nalepena na matny papir.
o Vzdy zacinejte program s robotem na svétlém povrchu, ne na Care.
o Pro tisk pouzijte matny papir a vyrobce piSe, ze funguje i laminace do matné félie
(nezkouSeli jsme).
¢ Problémy s rozpoznavanim pirekazek — existuje kalibrace senzord (EN verze na strankach
https://meetedison.com/obstacle-detection-calibration/):
o Nactéte tento Carovy kdd pro kalibraci prekazek
o Polozte robota na volnou plochu a odstrante jakékoliv pfekazky pfed nim
o Zmacknéte start (trojuhelnikové) tlacitko 1x — robot se dostane do kalibrace
o Nejprve se nastavuje citlivost levého senzoru — start (trojuhelnikové) tlacitko zvySuje
citlivost, nahravani (kulaté) tlacitko snizuje citlivost. Odpovida tomu blikani LEDKky.
Stop (Ctvercové) tlacitko pfepne nastaveni na pravy senzor.
o Je mozné taky polozit pred robota pfekazku v pozadované vzdalenosti pfi samotné kalibraci.
Robot by pak mél rozpoznat prekazku v této vzdalenosti.

Barcode — Calibrate obstacle detection
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e Na webu vyrobce https://meetedison.com/edison-robot-support/ naleznete dalsi informace, které
muzou pomoci v feSeni problému. Je mozné taky vyrobce pfimo kontaktovat — reaguji obvykle
spolehlivé b&éhem jednoho pracovniho dne.
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