23.03.22р. ЯДС (2)
Тема :Як працює робот ? с.60-61підр.
Автономні роботи можуть діяти самостійно, незалежно від будь-якого контролера. Основна ідея - запрограмувати робота відповідати певним чином на зовнішні подразники. Дуже простий робот, який працює, є гарною ілюстрацією того, як це працює.
Цей тип роботів має датчик бампера для виявлення перешкод. Коли ви вмикаєте робота, він застібається по прямій. Коли він нарешті потрапляє на перешкоду, удар штовхає його датчик бампера. Програмування робота говорить, щоб він зробив резервну копію, повернувся вправо і знову рухався вперед у відповідь на кожен удар. Таким чином, робот змінює напрямок щоразу, коли стикається з перешкодою. [image: https://cdn.hswstatic.com/gif/teach-robot-5.jpg]Простіші мобільні роботи використовують інфрачервоні або ультразвукові датчики, щоб бачити перешкоди. Ці датчики працюють так само, як ехолокація тварин : робот посилає звуковий сигнал або пучок інфрачервоного світла і виявляє відображення сигналу. Робот визначає відстань до перешкод залежно від того, скільки часу потрібно сигналу, щоб повернутися назад.
Більш досконалі роботи використовують стереобачення, щоб бачити навколишній світ. Дві камери дають цим роботам глибинне сприйняття, а програмне забезпечення для розпізнавання зображень дає їм можливість знаходити та класифікувати різні об'єкти. Роботи можуть також використовувати мікрофони та датчики запаху для аналізу навколишнього світу.
Деякі автономні роботи можуть працювати лише у звичному, обмеженому середовищі. Наприклад, роботи для косіння газону залежать від закопаних маркерів, щоб визначити межі свого двору. Роботу, що прибирає офіс, може знадобитися карта будівлі, щоб маневрувати від точки до точки.
Більш вдосконалені роботи можуть аналізувати та адаптуватись до незнайомого середовища, навіть до областей з пересіченою місцевістю. Ці роботи можуть асоціювати певні моделі місцевості з певними діями. Наприклад, робот-марсохід може побудувати карту суші перед собою на основі своїх візуальних датчиків. Якщо на карті зображений дуже нерівний малюнок місцевості, робот знає про поїздку іншим шляхом. Така система дуже корисна для дослідницьких роботів, які працюють на інших планетах.
 Коли інший  тип роботів застряє, він рухає свої придатки в будь-який бік, поки щось не спрацює. Датчики сили дуже тісно співпрацюють з виконавчими механізмами, замість того, щоб комп’ютер керував усім на основі програми. Це щось на зразок мурахи, який намагається подолати перешкоду - здається, він не приймає рішення, коли йому потрібно подолати перешкоду, він просто продовжує пробувати речі, поки не подолає їх.
Виконайте завдання 1 с.60 в підручнику.На що ваарто зважати ,вибираючи робот-пилосос ?(ціна,розміри,потужність,…)
3)Обчисліть вираз і дізнаєтеся скільки коштує робот-пилосос?  
4)Які емоції пережила мама Павла ,коли випробовували пилосос?(завдання 3 с.60)
5)Віднови правильну послідовність складання робота Кусаки.(завдання 4 с.61)
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