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Programovaci prostredi EV3 a RobotC
robotické stavebnice LEGO
Mindstorms EV3

Kapitola se vénuje programovacim prostiedim EV3 a RobotC, ktera jsou ur¢ena
k programovani robotické stavebnice EV3. Popisuje samotna prostfedi, vysvétluje
princip vytvareni programu v téchto dvou prostfedich a popisuje také programovaci
jazyk k tomu uréeny. Seznamite se s dulezitymi funkcemi EV3 a RobotC, které
napomahaji k efektivnéjsi praci s programem nebo jsou nezbytné pro vytvareni
programu €i praci s fidici jednotkou stavebnice. Kapitola si klade za cil usnadnit Vam
prvotni vyuzivani nékterého z téchto dvou prostredi ve vyuce.

Vyuzité pristroje a software:
programovaci prostfedi EV3 a RobotC

roboticka stavebnice LEGO Mindstorms EV3

Cilova skupina/naroénost: 1. az 4. roénik SS a odpovidajici roéniky gymnazii

VSechny uvedené texty, obrazky a videa jsou vlastni, neni-li uvedeno jinak. Autory
Youtube embed videi Ize nalézt pfi kliknuti na znak Youtube ve videu béhem
prehravani.

Autor:

Mgr. Jan Batko

K plnohodnotnému vyuziti této studijni opory je nutny pfistup k on-line
zdrojam a materialim.

Tento material vznikl z finanéni podpory Evropského socialniho fondu a statniho rozpod&tu Ceské republiky
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Programovaci prostredi EV3

1 Zakladni informace o projektu

Nazev

Programovaci prostredi EV3

Anotace programu/zaméreni/hlavni cil

Programovaci prostfedi EV3 je ikonické programovaci prostfedi uréené pro vytvareni programu pro robotickou stavebnici
LEGO Mindstorms EV3. Hlavnim cilem této kapitoly je seznamit tenare nejprve se samotnym programovacim prostfedim a
nasledné demonstrovat jeho funkce a moznosti pomoci jednoduchych aktivit pfifazenych do nékterych kapitol.

Cilova skupina

1. az 4. roénik SS a odpovidajici roéniky gymnazii

Organiza¢ni podminky

Spoluprace studentl ve dvouélennych, maximalné triclennych skupinach. Pro vyuku je vhodné vyuZzit béZznou ucebnu
vybavenou poditaci s nainstalovanym programovacim prostfedim EV3.

Pomiucky

Roboticka stavebnice LEGO Mindstorms EV3, programovaci prostfedi EV3.

Casova naroénost

Odhadovana doba: zhruba 15 - 20 vyu€ovacich hodin.

Vazba na RVP

Ramcovy vzdélavaci program pro gymnazia.

Mezipredmétové vazby

Informatika (informacni a komunikaéni technologie), elektrotechnika



2 Motivaéni ramec projektu

Text:

VSichni jisté znate zkratku RUR (Rossumovi univerzalni roboti). Zkratku, kterou ve svém
stejnojmenném dile pouzil spisovatel Karel Capek. V knize varoval pfed moznymi
negativnimi vlivy techniky na Zivot ¢lovéka. My jiz dnes ale vime, Ze technika nam praci
v mnohych pfipadech hlavné usnadruje. Navic je nam také znamo, Ze pokud se robot
chova tak, Ze by ohrozil napfiklad nase zdravi, je to vétsinou chybou &lovéka. Spatnou
manipulaci, nediislednou tvorbou nebo chybou ovladaciho programu.

P¥i svém badani s robotickou stavebnici LEGO Mindstorms EV3 se ale zadného
nebezpedi bat nemusime. Veskeré chovani robota mame pevné v rukou. V tomto modulu
se dozvite vSechny podstatné informace tykajici se robotického programovaciho prostfedi
EV3. Jedna se o ikonické programovaci prostfedi umoZzhujici vytvafeni robotickych
ovladacich program(. Pfi jeho pouzivani nemusite znat syntaxi Zzadného programovaciho
jazyka. Program se v ném vytvafi pouze za pomoci logického uspofadavani a propojovani
programovych blok(. Veskeré ziskané znalosti si mizete upevnit a ovéfit spinénim
jednotlivych aktivit, které jsou obsazeny v kazdé kapitole.

Zdroj obrazku: commons.wikimedia.org, autor: D J Shin, BY-SA

Doporuc¢eny multimedialni material
EV3 (home verze) ke stazeni na oficialni strankach LEGO: stahujte ZDE (odkaz viz. on-line kurz)
llustra¢ni videa k demonstraci moznosti EV3: vice ZDE (odkaz viz. on-line kurz)

Prehled moznosti EV3: vice ZDE (odkaz viz. on-line kurz)

3 Poznamky k vyuziti pristroju

Pro tvorbu Uvodu do prace s programovacim prostfedim EV3 a sestaveni tloh byla pouzita zakladni sada stavebnice EV3.
DalSi informace o ni nalezenete na nasledujicich odkazech:

Informace na oficialnich internetovych strankach vyrobce: ZDE (odkaz viz. on-line kurz)

Nabidka zakladnich i doplfikovych komponent na prodejnim webu Ceské spole¢nosti EDUXE s.r.o.: ZDE (odkaz viz. on-line
kurz)

Vyrobce uvadi na svych strankach také nékolik informaci k programovacimu prostfedi EV3. Naleznete je ZDE. (odkaz viz. on-
line kurz)

4 Projektovy denik

Projektovy denik slouzi Zakam k evidenci svého postupu v kurzu programovani v EV3. K ovéfeni znalosti kazdé ¢asti slouzi
prislusna aktivita, kterou by meél zak vyresit. Pfi uspéSném vyfeSeni je proveden zapis do projektového deniku. Zaznam by mél
obsahovat poznamku o tom, kdy byla uloha zpracovavana, apoté kratky popis postupu a problému, které bylo pfi tvorbé potfeba
feSit. Po vyreSeni ulohy vyucCujici zkontroluje funkénost a spravnost konstrukce nebo vytvofeného programu a zapiSe do deniku
hodnoceni.

Projektovy denik ke stazeni v kurzu, zaroven jej najdete jako pfilohu této tiskové opory.


http://www.lego.com/en-us/mindstorms/downloads
http://www.lego.com/cs-cz/mindstorms/videos
https://www.youtube.com/watch?v=9HiNF1ry6x0
http://www.lego.com/cs-cz/mindstorms/products/31313-mindstorms-ev3
http://www.eduxe.cz/les/robotika-ev3/
http://www.lego.com/cs-cz/mindstorms/learn-to-program

5 Zakladni orientace v programovacim prostredi EV3

Programovaci prostfedi EV3 si mizeme rozdélit do nékolika ¢asti, které si nyni popiSeme. Pro ilustraci je mGzete najit
vyznacené v nasledujici animaci. (video viz. on-line kurz)

Popis jednotlivych ¢asti EV3
Horni menu programu:

« obsahuje zakladni volby pro praci se souborem (vytvofeni nového programu nebo projektu, ulozeni, editace),
« zahrnuje rozsifujici moznosti programovaciho prostfedi (editor zvuku a obrazkd, tvurce vlastnich blok(, aktualizaci
firmware, nastaveni bezdratového pfipojeni, import novych programovych blokl nebo spravce paméti).

Programovaci plocha:

« zabira nejvétsi ¢ast programovaciho prostfedi,
« slouzi k logickému usporadavani a propojovani programovych bloku, zacatek programu je zde vyznacen blokem Start.

Navigacni tla¢itka a orientace v programu:

« tlacitka umisténa vpravo nad programovaci plochou,
« nalezneme zde vybérova tlacitka, vkladani komentard, rychlou volbu pro ukladani, tlacitka pro krok zpét i vpfed nebo
moznosti pfiblizeni a oddaleni programovaci plochy.

Knihovna programovych blok:

« umisténa pod programovaci plochou, obsahuje v§echny programovaci bloky,
« rozdélena do Sesti barevné odliSenych kategorii (posledni obsahuje vlastni vytvorené bloky).

Sprava pripojenych senzorti a moduld, informace o fidici jednotce:
« okno umisténé v programovacim prostfedi z pohledu uZivatele vpravo dole,
« obsahuje informace o fidici jednotce (verze firmware, zaplnéni paméti), zafizenich pfipojenych k Fidici jednotce,
dostupné fidici jednotky (pfipojené pomoci USB, Wi-fi nebo Bluetooth).
Tlacitka pro nahrani programu do fidici jednotky:
« umisténa vpravo od okna pro spravu fidici jednotky,

« jedna se o volby budto pouze pro stazeni programu do fidici jednotky, nebo i jeho okamzité spusténi,
« treti tlagitko slouZzi k testovani zvolené ¢asti programového kodu (po oznacéeni spusti zvoleny Usek programového kodu).



5.1 Aktivita 1 - Priprava projektu

Téma Pfiprava projektu v EV3

Tematicky Programovaci prostiedi EV3

celek

Motivagni Kdykoli vytvafite néjaky program, je dobré, abyste si jej vhodné pojmenovali, popsali, pfipadné doplnili
ramec zdrojovy kdd o komentare. Programovaci prostfedi EV3 umozriuje cely projekt doplnit o fotografie, videa i

vlastni popis. Diky tomu i po del8im €ase, po kterém projekt oteviete, na prvni pohled zjistite, jaka je funkce
jednotlivych programu. V této aktivité si pfipravu nového projektu a jeho popis vyzkousite.

Podet zak

Skupina 8 - 10 student(.

\Vék zakl 1. a 2. ro¢nik SS a odpovidajici roéniky gymnazii
Pomucky Roboticka stavebnice EV3 a pocitace s nainstalovanym programovacim prostfedim EV3, digitalni fotoaparat
nebo mobilni telefon.

Strucny Z4ci si nejprve z robotické stavebnice sestavi vlastni model pojizdného robota pro tlohu zabyvajici se

popis moznostmi pohybu pojidzného robotapomoci servomotort. Pro tuto Glohu si vytvofi v programovacim prostiedi

aktivity EV3 novy projekt a pfislusné programy, které si vhodné pojmenuji. Nasledné pomoci digitalniho fotoaparatu

s vyuzitim nebo mobilniho telefonu pofidi fotografie svého modelu. Ty nasledné pfidaji do projektu v EV3, ktery si doplni

pfistroje \vhodnym popisem programu a dalSimi komentafi.

\r;?;)tgné Bé&Zna u€ebna vybavend pocitaci s nainstalovanym programovacim prostfedim EV3.

Clilt? it Z&ci budou schopni vytvofit novy projekt v programovacim prostfedi EV3, doplnit ho o popisné informace,

aKtivity komentaie a multimedialni prvky.

Rozvijené Kompetence k uceni, k feSeni problému.

kompetence

Predch92| Nejsou potfeba zadné vstupni znalosti.

znalosti

SIZ“:‘]OVV Faze innosti s pristrojem Metody a formy, motivace

15 minut Tvorba modelu robota. Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace &innosti
vyucujicim.

20 minut Pofizeni a Uprava fotografii. Spoluprace studentt ve skupinach, koordinace Cinnosti
vyuéujicim.

20 minut Popis a tvorba projektu v programovacim Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace ¢innosti

prostfedi EV3. vyucujicim.
Hodnoceni Hodnocena bude Uplnost a pfehlednost vyplnénych informaci a kvalita doplfiujich multimedialnich prvkd.
Zadani

V této aktivité se naucite vytvofit a vhodnym zpudsobem si pfipravit sv(ij prvni projekt v EV3. Pfiprava projektu je prvnim krokem,
ktery musite absolvovat pfi vytvareni nového programu. Zaroven jsou to také prvni ukony, diky kterym se zevrubné
s programovacim prostfedim seznamite. Pro Uspésné absolvovanitohoto ukolu musite spinit toto zadani:

1.
2.

Sestavte z robotické stavebnice EV3 model pojizdeného robota, ktery je pohanén dvéma servomotory.

Nasledné vytvofeny model vhodné nafotte pomoci digitalniho fotoaparatu nebo mobilniho telefonu. Nezapomerite
na to, Ze pofizené fotografie by mély vhodné predstavovat konstrukci robota pfipadnému uzivateli, ktery bude s
programem v budoucnosti pracovat.

Zalozte si v programovacim prostfedi novy projekt, uloZte jej, vhodné pojmenuijte jak projekt, tak dil€i program.
Ve vlastnostech projektu struéné popiste, k ¢emu projekt slouzi, a doplrite jej o fotografie sestaveného modelu.



6 Zakladni vystupni moduly

Kapitola se vénuje zakladnim vystupnim modulim robotické stavebnice LEGO Mindstorms EV3. Vystupni zafizeni slouzi
k riznym moznostem signalizace €i pfenaseni rizné hnaci sily navenek. V kapitole se vénujeme nasledujicim modulim:

e  Stfedni motor

e Velky servomotor

e  Moznosti fizeni vice motora

e Svételna signalizace Fidici jednotky
e Vystup na displej

6.1 Stredni motor

Moznosti pouziti stredniho motoru
Umisténi

Blok Medium Motor pro oviadani stfedniho motoru je umistén v zelené zalozce Action (zobrazeno na obrazku). Pouzit
jej mGzeme pretazenim na programovaci plochu a umisténim na pozadované misto v programu.

Rezimy chodu stfredniho motoru

Nastaveni vystupniho portu fidici jednotky (A - D), ke kterému je motor pfipojen, provedeme v malém okné v pravém
hornim rohu programového bloku.

Vypnuto (Off)

Rezim, ktery slouzi k zablokovani chodu motoru. Programovy blok v tomto reZimu obsahuje pouze jediny vstupni port,

u kterého volime, zda se ma motor pfi pokynu k zastaveni zastavit okamzité (Break at End: True), nebo s pozvolnym mirnym
dojezdem (Break at End: False).

B ng
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Zapnuto (On)

PFi pouziti programového bloku v tomto rezimu davame motoru pokyn k neustalému otaceni zvolenou rychlosti (0 - 100 %),
kterou nastavime u jediného vstupniho portu.
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Otaceni po uréitou dobu (On for Seconds)

Rezim, ktery umoziuje nastavit ota€eni motoru po urc€itou dobu stanovenou v sekundach. U prvniho vstupniho portu nastavime
pozadovanou rychlost otaceni, u druhého zminény ¢asovy Usek a u tfetiho, zda se ma motor na konci otaceni okamzité zastavit
(Break), nebo plynule dojet (Coast).




Otoceni o urcéity uhel (On for Degrees)

Rezim, u kterého se mira nato¢eni motoru stanovuje pomoci Uhlovych stupriti (0 - 360°). Zbyvajici dva vstupni porty jsou
totozné jako u rezimu pro otaceni po urcitou dobu. Jedna se o nastaveni rychlosti otaceni a zpusob zastaveni motoru (Break
nebo Coast).

oy ®O Mg
( @ F7s ‘360‘[ ./—L"
Otoceni o urcity pocet otacek (On for Rotations)

RezZim je totoZny se dvéma pfedchozimi. OvSem mira nato€eni se zde udava pomoci poctu nastavenych otacek kolem své
0sy.

iy ®® Mg
D=2t



6.2 Aktivita 2 - Lopatkova turbina

Téma

Lopatkova turbina

Tematicky celek

Programovaci prostfedi EV3

Motivacni ramec

Trendem dneSni doby je vyuzivani obnovitelnych zdroji energie. Zasoba pfirodnich zdroju neni
nevycerpatelna, a tak musime stale hledat vhodné alternativy. BEhem sluneé¢nych dnd mizeme vyuzivat
napriklad solarni panely. Jak ovSem vyrabét elektfinu ve stejném objemu i v obdobi, kdy neni svétla
dostatek nebo v noci? V této Uloze si sestrojite jednoduchou turbinu fungujici jako zalozni zplsob vyroby
energie v situacich, kdy je svétla nedostatek.

Pocet zaku

Skupina 8 - 10 studentu.

\Vék zakl 1. az 4. ro€nik SS a odpovidajici roéniky gymnazii

Pomucky Roboticka stavebnice EV3 a pocitage s nainstalovanym programovacim prostfedim EV3.

Strucny popis B

aktivity Z&ci si nejprve vytvofi jednoduchy model lopatkové turbiny. Ta bude pohanéna pomoci stfedni motoru.

s vyuZitim Jeji chod bude fizen barevnym senzorem, ktery pomoci detekce okolniho svétla bude fidit rychlost

bfistroje otaceni.

\Vhodné misto  |BéZna uéebna vybavena pocitaci s nainstalovanym programovacim prostredim EV3.

Cile aktivity Zaci se nauci vyuzivat stfedni motor k pohonu rotacnich soucasti a fidit rychlost otaceni v zavislosti na jiném
zafizeni.

Rozvijene Kompetence k uceni, k feSeni problém.

kompetence

Predchozi Znalost prace s barevnym senzorem.

znalosti

Mezipfedmétové
\vztahy

Fyzika (svétlo), informacéni a komunikacéni technologie (algoritmizace uloh).

Casovy plan Faze Cinnosti s pfistrojem Metody a formy, motivace

15 minut Tvorba modelu robota. Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace ¢innosti vyucujicim.

20 minut Tvorba programu a jeho pribézné Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace ¢innosti vyucujicim.
testovani.

20 minut Testovani funkénosti modelu a Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace ¢innosti vyucujicim.
programu.

Hodnoceni Hodnocena bude Uplnost a pfehlednost vypinénych informaci a kvalita doplfiujich multimedialnich prvkd.

Zadani

Vytvorfte funkéni model turbiny jako zalozniho zdroje vyroby elektrické energie. Pozadavky na konstrukci modelu a program
budou nasledujici:

1. Lopatky turbiny budou pohanény stfednim motorem.
2. Rizeni rychlosti otd€eni bude provadéno diky barevnému senzoru.

o a.

Cim nizsi bude intenzita okolniho svétla, tim se bude turbina otacet rychleji.

3.V programu vhodné nastavte prahovou hodnotu dostate¢ného slune¢niho svitu, pfi kterém se turbina zastavi.

Vysledny program ke stazeni ve formatu .ev3

Program ke staZeni v on-line kurzu



https://phix.zcu.cz/moodle/pluginfile.php/118170/mod_book/chapter/7622/TURBINA.ev3
https://phix.zcu.cz/moodle/mod/book/view.php?id=50189&amp;chapterid=10897

6.3 Velky servomotor

Moznosti pouziti velkého motoru
Umisténi

Blok Large Motor pro ovladani velkého motoru je umistén v zelené zalozce Action (zobrazeno na obrazku). Pouzit jej
muzZeme pretazenim na programovaci plochu a umisténim na poZzadované misto v programu.

Rezimy chodu vekého motoru

Nastaveni vystupniho portu fidici jednotky (A - D), ke kterému je motor pfipojen, vybereme v malém okné v pravém
hornim rohu programového bloku.

Vypnuto (Off)

Rezim, ktery slouzi k zablokovani chodu motoru. Programovy blok v tomto reZimu obsahuje pouze jediny vstupni port,

u kterého volime, zda se ma motor pfi pokynu k zastaveni zastavit okamzité (Break at End: True), nebo s pozvolnym mirnym
dojezdem (Break at End: False).

- Q" e
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Zapnuto (On)

PFi pouziti programového bloku v tomto rezimu davame motoru pokyn k neustalému otaceni zvolenou rychlosti (0 - 100
%), kterou nastavime u jediného vstupniho portu.

it D
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Otaceni po urcitou dobu (On for Seconds)

Rezim otaceni motoru po urcitou dobu zajistuje otd€eni po dobu, ktera se nastavuje na druhém vstupnim portu v sekundach.
Dals$i volbou je u tohoto rezimu rychlost otac¢eni udavana v procentech (0 - 100 %) a zpUsob zastaveni motoru. Pro okamzité
zastaveni volime moznost Break, pro pozvolny dojezd motoru moznost Coast.

QAR g
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Otoceni o urcity uhel (On for Degrees)

Rezim On for Degrees funguje naprosto stejné jako pfedchozi rezim On for Seconds. Misto doby ota€eni nastavené
v sekundach zde ovSem volime miru natoceni zadavanou ve stupnich (0 - 360°). VSechny ostatni volby jsou totozné.

QP9 e
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Otoceni o urcity pocet otaéek (On for Rotations)

Rezim natoCeni o urcity poCet otacek je opét totozny jako pfedchozi. Mira nato€eni motoru se v tomto rezimu udava jako
pocet provedenych otacek kolem osy motoru.

Moznosti ziskavani dat z motoru
Umisténi

Blok Motor Rotation pro ziskavani dat ze servomotoru je umistén ve Zluté zalozce Sensor (zobrazeno na obrazku).
Pouzit jej mizeme pretazenim na programovaci plochu a umisténim na pozadované misto v programu.
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Rezimy méreni dat

Nastaveni vystupniho portu fidici jednotky (A - D), ke kterému je motor pfipojen, vybereme v malém okné v pravém hornim
rohu programového bloku.

Méreni stupna nato€eni (Measure Degrees)

Rezim, ve kterém vystupni port bloku vraci zméfené natoCeni motoru v Uhlovych stupnich.

[‘}D@ w\Q
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Méreni otacek (Measure Rotations)

Rezim, ve kterém vystupni port bloku vraci zméfeny pocet otd€ek motoru.
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Méfreni rychlosti otaceni (Measure Current Power)

Rezim, ve kterém vystupni port bloku vraci rychlost otaceni motoru od -100 do 100.
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Porovnavani stupnti natoc¢eni (Compare Degrees)

Blok v tomto reZimu nejen vraci pocet stupfid nato¢eni motoru, ale také umoZriuje porovnavat zjisténou hodnotu s hodnotou
pevné zadanou (Treshold Value). Na vystupnim portu Result navic vraci hodnotu logického datového typu, ktery vyjadfuje, zda
byla splnéna podminka nastavena pro porovnani (True), nebonikoliv (False).

iu@> 0 =@qg
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Porovnavani poctu otacek (Compare Rotations)

Blok v tomto reZimu pracuje totozné jako v rezimu pro porovnavani nato€eni v thlovych stupnich. V tomto rezimu ovem
pracujeme s poCtem otacek.

Porovnavani rychlosti otaceni (Compare Current Power)

ReZim bloku, ktery je totoZny s ob&ma pfedchozimi. Pouze pracuje s rychlosti otaéeni motoru.
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Reset (Nulovani)

Rezim, ktery nastavuje Cita¢ vSech tfi méfenych veli€in (natoCeni ve stupnich, otackach, rychlost) na nulu.

aken| |
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6.4 Aktivita 3 - Kuchyriska minutka

Téma

Kuchyriska minutka

Tematicky celek

Programovaci prostfedi EV3

Motivacni ramec

Pravdépodobné kazdy z nas se nékdy v kuchyni setkal s kuchyriskou minutkou, malym zafizenim slouzicim
k méFeni Easu pfi pfipravé pokrm(. Vyuzivaly ji nase babi€ky i maminky. Doba pokrocila a z klasickych
manualnich se vyvinuly i pokrocilejsi digitalni, které jsouasto opatfené displejem. VSechno potfebné

k tomu, abychom podobnou minutku vytvofili z robotické stavebnice, ovSem mame k dispozici i my. Postaci
nam k tomu displej fidici jednotky a oto€ny mechanismus zajisti servomotor.

Pocdet zakl

Skupina 8 - 10 studentd.

\Vék zakl 1. a 2. ro¢nik SS a odpovidajici roéniky gymnazii

Pomucky Roboticka stavebnice EV3 a pocitace s nainstalovanym programovacim prostfedim EV3.

Struény popis  [74; si nejprve vytvori vhodnou konstrukci kuchyfiské minutky sestavajici ze servomotoru opatfeného
aktivity s dobFe ovladatelnym ota&ecimmechanismem pro zaji$téni pohodiného nastaveni gasu méfeni.
vyuzitim Odpocitavani zacne ve chvili, kdy bude stisknuto tlacitko pfipevnéného dotykového senzoru.
pristroje

Vhodné misto

BéZna ucebna vybavena pocitaci s nainstalovanym programovacim prostfedim EV3.

Cile aktivity Zaci se nauci vyuzivat servomotor k ovladani pohyblivych soucasti a pracovat s méfenim a ovlivhovanim
vykonaného poctu otacek.
Rozvijene Kompetence k uéeni, k fedeni problém.
kompetence
Predchozi Znalost prace s dotykovym senzorem.
nalosti

Mezipfedmétové
\vztahy

Informacni a komunikaéni technologie (algoritmizace uloh).

Casovy plan Faze innosti s pFistrojem Metody a formy, motivace

15 minut Tvorba modelu robota. Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace ¢innosti vyuéujicim.

30 minut Tvorba programu a jeho prubézné Spoluprace studentu ve skupinach, koordinace €innosti vyu€ujicim.
testovani.

10 minut Testovani funkénosti modelu a Spoluprace studentu ve skupinach, koordinace €innosti vyu€ujicim.
programu.

Hodnoceni Hodnocena bude Uplnost a pfehlednost vyplnénych informaci a kvalita doplfujich multimedialnich prvka.

Zadani

Vytvofte funkéni model kuchyriské minutky. Pozadavky na konstrukci modelu a program budou nasledujici:

PwbhpE

Oto¢ny mechanismus minutky bude realizovan pomoci servomotoru.

Nato€enim mechanismu se diky detekci po¢tu otacek vyhodnoti, jak dlouhy €asovy Usek se ma méfit.
Nastavovovany €as by se mél zobrazit na displeji.

Pfi méfeni €asu by se méla minutka otacet a konec odpocitavani by mél oznamit zvukovy signal.

Vysledny program ke stazeni ve formatu .ev3

Program ke stazeni v on-line kurzu
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6.5 Rizeni vice motorti

Moznosti fizeni robota pomoci dvou motoru
Umisténi

Blok Move Steering pro fizeni dvou servomotorl je umistén v zelené zaloZce Action (zobrazeno na obrazku). PouZit jej
muzZeme pretazenim na programovaci plochu a umisténim na poZadované misto v programu.

Rezimy bloku Move Steering

Nastaveni vystupnich portl Fidici jednotky (A - D), ke kterym jsou motory pfipojeny, provedeme v malém okné v pravém
hornim rohu programového bloku. Na rozdil od Fizeni jediného motoru blokem Large Motor zde volime dva vystupni porty.

Vypnuto (Off)

Jedna se o rezim fizeni, ktery zastavi motory, které byly do té doby v chodu. U vypnuti mizeme zvolit dva zpUsoby zastaveni.
Break, ktery motory okamzité zastavi, a Coast, ktery umozni volné a setrvaéné dojeti motoru.

;Q‘ "a
==

Zapnuto (On)

Rezim, ktery umozriuje soubé&zné otaceni motorl vpred. Pomoci vstupniho portu Steering je mozné Fidit smér, kterym se
bude robot pohybovat (jiny nez pfimy). Druhy vstupni port (Power) slouzi k nastaveni rychlosti ota¢eni na stupnici
od 0 do 100 %.

“t@q

(D melszd |

Otaceni po urcitou dobu (On for Seconds)

RezZim, ktery je ve své podstaté totozny jako predchozi. Umozriuje ovSem fidit dobu ota¢eni motort v sekundach pomoci
vstupniho portu Seconds. Druhou odliSnosti je moZnost nastaveni zpisobu zastaveni motor( (Break pro okamzite zastaveni
nebo Coast pro volny dojezd).

Otoceni o urcity uhel (On for Degrees)

ReZim s totoZznymi moznosti jako rezim On for Seconds. Misto nastaveni doby pohybu ov§em vyuziva miru natoc¢eni motorti
zadavanou ve stupnich od 0 do 360°.

Otoceni o uréity pocet otacek (On for Rotations)

Treti rezim umoznujici ovliviiovat dobu pohybu motor(i. Oproti pfedchozim moznostem je zde nastavovana pomoci poctu
otaéek motoru. Ostatni volby jsou totozné jako u pfedchozich rezimu.

;‘®1®®§|Q
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Moznosti fFizeni robota na bazi pasového vozidla
Umisténi

Blok Move Tank pro fizeni pasového vozidla je umistén v zelené zaloZce Action (zobrazeno na obrazku). Pouzit jej
muzZeme pretazenim na programovaci plochu a umisténim na poZzadované misto v programu.

|ﬁ =] %‘ |D‘1\ L [} |m |ﬁ |ﬁ
&4 R R G T 9T 27

Vypnuto (Off)

RezZimy bloku pro Fizeni pasového vozidla se v zakladu shoduji s blokem pro Fizeni klasického robota fizeného dvéma motory

(Move Steering). Rezim prozastaveni (Off) zastavi oba pfipojené motory. Pomoci jediného vstupniho portu miizeme volit
zpUsob zastaveni (Break pro okamzité zastaveni nebo Coast pro volné dojeti).

Zapnuto (On)

Rezim pro zapnuti a nekonecné otaceni motord je jiz uzplsoben fizeni pasového vozidla. Obsahuje dva vstupni porty
umoznujici nastavit rychlost otac¢eni kazdému motoru zvliast. Hodnota se pohybuje od -100 % do 100 %. Zaporna hodnota
vyjadfuje otaceni vzad, kladna poté otaceni vpred.

Otaceni po urcitou dobu (On for Seconds)

Rozs8ifenim pfechoziho rezimu On je rezim On for Second. Ten umozniuje fidit dobu otaceni motoru v sekundach. Navic
umozriuje také zvolit zplsob zastaveni robota (Break nebo Coast).

&®®©ﬂa
O l775‘7sf 1 ‘ ./‘L‘
Otoceni o urcity uhel (On for Degrees)

Rezim, ktery umozriuje Fidit otaceni motor( nastavenim miry jejich oto€eni v Ghlovych stupnich (0 - 360°).

&@@O NQ

@ [-75‘ 75 ’360‘ ./1‘

Otoceni o urcity pocet otacek (On for Rotations)

Rezim On for Rotations slouzi k Fizeni pohybu pasového vozidla nastavenim poctu otacek, které maji motory vykonat.
Ostatni nastaveni je totoZzné jako u ostatnich rezimu pro ovlivnéni doby otaceni motor.

g3 @ g

O [v75‘75f 1‘./1‘
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6.6 Aktivita 4 - Rizeni pasového transportéru

Téma

Rizeni pasoveho transportéru

Tematicky celek

Programovaci prostfedi EV3

Motivacni ramec

PFi vytvareni pojizdnych modeld mame dvé moznosti, jak robota Fidit. Prvnim z typu je klasické kolové vozidlo
a druhy model je ovladany pomoci pasut. Pro kazdy z modeld vyuziva programovaci prostfedi EV3 jiny blok.
Pokuste se tedy vymyslet, jak by mohl byt ovladan pasovy transportér nebo tank oproti klasickému kolovému
vozidlu podobnému osobnimu automobilu.

Pocdet zakl

Skupina 8 - 10 studentd.

\Vék zakl 1. aZz 4. ro¢nik SS a odpovidajici roéniky gymnazii

Pomucky Roboticka stavebnice EV3 a pocitace s nainstalovanym programovacim prostfedim EV3.

Struény popis  [74; si neprve vytvoFi model pojizdného robota opatfeného pasy. Robot se bude pomalu pohybovat vpred a
aktivity jeho jizda bude ovliviiovanadvéma dotykovymi senzory. P¥i stisknuti kazdého z nich se robot natoci

s vyuzitim na pozadovanou stranu. Tlacitka tedy budou slouzit jako smérovace pro otaceni do stran.

pristroje

Vhodné misto

BéZna u€ebna vybavend pocitaci s nainstalovanym programovacim prostredim EV3.

Cile aktivity Zaci se nauéi vyuZzivat alternativni zplisob pohonu servomotort (pomoci pasu).

Rozvijené Kompetence k uceni, k feSeni problému.

kompetence

P;Z?OCSTZ' Znalost moznosti fizeni motord, prace s dotykovym senzorem a znalost prace s cykly a podminkami.

Mezipfedmétoveé
\vztahv

Informaéni a komunikacni technologie (algoritmizace uloh).

Casovy plan Faze innosti s pfistrojem Metody a formy, motivace

20 minut Tvorba modelu robota. Spoluprace studentd ve skupinach, koordinace €innosti vyu€ujicim.

20 minut Tvorba programu a jeho prubézné Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace ¢innosti vyuéujicim.
testovani.

5 minut Testovani funkénosti modelu a Spoluprace studentu ve skupinach, koordinace €innosti vyu€ujicim.
programu.

Hodnoceni Hodnocen bude sestaveny model robota a Uplnost a funkénost vytvareného programu.

Zadani

Vytvorte funkéni model robota pohanéného pasy. Pozadavky na konstrukci modelu a program budou nasledujici: robot musi byt

dobfe manévrovatelny a pasy na modelu dobfe upevnény,
nataceni robota do stran bude provadéno dvéma dotykovymi senzory plnicimi funkci joysticku, volte vhodnou rychlost
otaceni motor( pro dobrou pohyblivost modelu.

Vysledny program ke stazeni ve formatu .ev3

Program ke stazeni v on-line kurzu.
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6.7 Svételna a zvukova signalizace ridici jednotky

Moznosti pouziti svételné signalizace fidici jednotky
Umisténi

Blok Brick Status Light pro Fizeni podsviceni tlacitek fidici jednotky je umistén v zelené zaloZce Action (zobrazeno
na obrazku). Pouzit jej mizeme pfetazenim na programovaci plochu a umisténim na pozadované misto v programu.

F— .
ol K1 &1 &1 & o0
J:fJ:f =1

Rezimy bloku pro Fizeni svételné signalizace Fidici jednotky

}

=]

()
ﬁ
()
()
()

Vypnuto (Off)

Rezim, ktery vypina do té doby aktivni podsviceni Fidici jednotky.

=8P <
e |

—

Zapnuto (On)

Timto rezimem je mozné zapnout svételnou signalizaci. Pomoci vstupniho portu Color Ize volit ze tfi barevnych provedeni
svételné signalizace, které mizete vidét na obrazku.

o
1
-

2

Vstupni port Pulse umozriuje spustit pulzovani barevného podsviceni (True - spusténo, False - vypnuto).

Zakladni nastaveni (Reset)

Rezim Reset nastavi barevné podsviceni zpét do zakladniho nastaveni, coz je zelené blikajici podsviceni indikujici spustény
program.

Moznosti pouziti zvukové signalizace ridici jednotky
Umisténi

Blok Sound pro fizeni podsviceni tlacitek Fidici jednotky je umistén v zelené zalozce Action (zobrazeno na obrazku).
Pouzit jej mUZeme pfetazenim na programovaci plochu a umisténim na poZzadované misto v programu.

"‘qu Lm“l Dmﬂa D?a LMM::;‘
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Zastaveni prehravani (Stop)

V tomto rezimu blok zastavi pfehravani aktualné pfehravaného zvuku prostfednictim fidici jednotky EV3.

=

Pirehrati zvukového souboru (Play File)

Rezim umoznuje prehrat zvukovy soubor uloZeny v fidici jednotce EV3. Vstupni port Volume (hlasitost) slouzi k nastaveni
hlasitosti pfehravaného zvuku od 0 do 100 % a vstupni port Play Type (zplUsob pfehravani) vyjadfuje, jak ma byt soubor
pfehran. K dispozici madme nasledujici moznosti:

0 - Cekani na dokonceni (Wait for Completion) - eka na dokonc&eni pfehravani zvuku a
poté pokracuje dale. 1 - Pfehrani jedenkrat (Play Once) - zvuk je jednou pfehran a poté
program pokracuje okamzité dale.
- Opakovani (Repeat) - zvuk je pfehravan tak dlouho, dokud neni pferuSen blokem v rezimu Stop.

[;@ .Ill F”' u

100, 0 L

Piehrani ténu (Play Tone)

Rezim pro pfehrani tonu zvolené frekvence (Frequency) po urc€itou dobu trvani v sekundach (Duration) nastavenou hlasitosti.

MozZnosti pfehravani zvuku jsou totozné jako u predchoziho rezimu.

® * O ul ¥

J: l7440 1 100‘ 0

|

Prehrani noty (Play Note)

Rezim pro prehrani zvolené hudebni noty (Note) po urcitou dobu v sekundach (Duration) zvolenou hlasitosti.Moznosti
prehravani zvuku jsou totoZzné jako u pfedchoziho rezimu.

e® < Ol ¥g
! [;T'C]])r;“—l—ioo_»‘ogl_
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6.8 Aktivita 5 - Zelezniéni prejezd

Téma

Zelezni¢ni prejezd

Tematicky celek

Programovaci prostfedi EV3

Motivacni ramec

Signalizace zelezni¢niho prejezdu upozornuje fidiCe, Ze se k prejezdu blizi vlak, a je tudiz Zivotu
nebezpecné do néj vjizdét. Podoba zelezni¢ni signalizace je rizna. V této uloze si vytvofite program, ktery
bude simulovat funkci svételné signalizace na Zelezni¢nim pfejezdu. Pfidanou hodnotou bude zvukova
signalizace upozriujici na blizici se nebezpedi.

Pocdet zakl

Skupina 8 - 10 studentd.

\Vék zakl 1. a2 2. ro¢nik SS a odpovidajici roéniky gymnazii

Pomucky Roboticka stavebnice EV3 a pocitae s nainstalovanym programovacim prostfedim EV3.

Strucny popis .

aktivity Ukolem 2ak( je vyuzit zvukovou a svételnou signalizaci Fidici jednotky jako signalizator bliziciho se

S vyuzitim nebezpeci na zelezni¢nim pfejezdu. Detektorem bliZiciho se vlaku se stane ultrazvukovy senzor, ktery
biistroje pomoci nameéfené vzdalenosti spusti svételnou a zvukovou signalizaci.

Vhodné misto

Bé&Zna u€ebna vybavena pocitaci s nainstalovanym programovacim prostfedim EV3.

Cile aktivity Zaci se nauci vyuzivat svételnou a zvukovou signalizaci Fidici jednotky.
Rozvijené Kompetence k uéeni, k feSeni problém.

kompetence

P;Z?OCSTZ' Znalost prace se svételnou a zvukovou signalizaci.

Mezipfedmétoveé
\vztahv

Informacni a komunikacni technologie (algoritmizace uloh).

Casovy plan Faze innosti s pfistrojem Metody a formy, motivace
40 minut Tvorba programu a jeho pribézné |Spoluprace studentt ve skupinach, koordinace ¢innosti vyucujicim.
testovani.
Hodnoceni Hodnocena bude Uplnost a pfehlednost vyplnénych informaci a kvalita doplfiujich multimediainich prvkd.
Zadani

Vyuzijte fidici jednotku k vytvofeni programu, ktery bude simulovat signalizaci bliziciho se vlaku na Zelezni€nim pfejezdu.
Pozadavky na tvorbu budou nasledujici:

1. Poutzijte ultrazvukovy senzor pro detekci bliZiciho se viaku.
2. Pfi naméfeni kritické vzdalenosti se spusti pferuSovana svételna a také zvukova signalizace.
3. Jakmile se pomysiny vlak vzdali opét za kritickou vzdalenost, signalizace se vypne.

Vysledny program ke stazeni ve formatu .ev3

Program ke stazeni v on-line kurzu.
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6.9 Vystup na displej

Moznosti vystupu na displej fidici jednotky
Umisténi

Blok Display pro praci s displejem fidici jednotky je umistén v zelené zaloZce Action (zobrazeno na obrazku).
Pouzit jej mizeme pfetazenim na programovaci plochu a umisténim na pozadované misto v programu.

D N e
|

Rezimy programového bloku pro praci s displejem Fidici jednotky
Vypsani textu na pozici - v pixelech (Text - Pixels)

Prvni ze dvou rezim( umozniujicich vypsani textu na displej umistuje text na pozici konkrétniho pixelu, ktery znaci levy horn
roh vypisovaného textovéhofetézce. Sifka displeje je 178 pixell a vySka 128 pixell. Vstupni port X znaéi nastaveni pozice
v horizontalni sméru (-177 - +177). Vstupni port Y poté pozice ve vertikalnim sméru (-127 - +127). Volba Clear Screen
umozriuje smazat displej pfed vypsanim textu. Volba Color umoziiuje uzivateli zvolit zpisob vypsani textu. Pokud zvolime
Black, bude text vypsat ¢ernou barvou na bilé pozadi. Jestlize zvolime White, bude vypsan bilym pismem na €erné pozadi.
U posledniho vstupniho portu Font miZeme nastavovat velikost vypisovaného textu (Normal, Bold nebo Large).

Pozadovany text k vypsani zapisujeme do pravého horniho rohu bloku (na obrazku vzorové zapsan text
MINDSTORMS). Tla¢itkem Display Preview v pravém hornim rohu bloku mdzeme zobrazit nahled displeje a upravit
tak pfipadné pozici textu.

Po kliknuti na pole pro zapis textového fetézce je mozné z menu vybrat volbu Wired. Diky tomu se na programovém
bloku zobrazi vstupni port Text umoznujici vypsat pomoci bloku Displej libovolny text pfivedeny na vstup pomoci
vodice.

MINDSTORMS

Vypsani textu na pozici - mfizka (Text - Grid)

Druhy rezim pro vypis textu na displej obsahuje totozné volby jako rezim Text - Pixels. Rozdil je ovéem v pozici, na které je
text umistovan. V tomto rezimu neni displej rozdélen na pixely, ale na mfizku tvofenou sloupci a fadky. Pocate¢nim bodem
vypisu je tedy burika na zvolenych souradnicich. Displej je rozdélen na 22 sloupcli po 8 pixelech (pozice X) a 12 fadkud po
10 pixelech (pozice Y).

MINDSTORMS

@ T x ¥ M ~ag
TE «’|°|°|><|;L

Vykresleni kiivky (Shapes - Line)

Programovy blok Display obsahuje &tyfi rezimy pro vykreslovani obrazcud. Prvni z nich umozniuje vykreslovat kfivky. Kazda

kfivka je definovana pocatecnim a koncovym bodem vykresleni. Soufadnice (x1, y1) uréuji poCatecni pixel pro vykreslovani

a soufadnice (x2, y2) koncovy pixel vykresleni. Stejné jako uvypsani textu umoznuje rezim poc¢atecni smazani displeje a
volbu vypisu (Cerny text na bilém pozadi nebo bily text na Eerném pozadi).

“;|9‘ & x1 y1 x2 y2 iq

L F/ 50 |20 | 130 100‘ X

Vykresleni kruhu (Shapes - Circle)

Druhou moznosti pro vykresleni obrazct na displeji je zobrazeni kruhu. Kruh se vykresli na pozici, ktera je opét uréena
pixelem na soufadnicich X a Y. Pixel oznacuje stfed kruhu. Druhym parametrem, ktery musime nastavit, je polomér kruhu
(Radius). Ostatni moznosti jsou opét shodné s pfedchozimi rezimy.

[;|9‘gx VOOEQ

OF/ 010‘740 x xL
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Vykresleni ¢tverce nebo obdélniku (Shapes - Rectangle)

Rezim pro vykresleni ¢tverce nebo na displej stejné jako pfedchozi pracuje s po¢atecnimi soufadnicemi pro vykresleni (x,
y). Definuji levy horni roh vykreslovaného obrazce. Nasledné musime nastavit Sifku (Width) a vySku (Height) obrazce
udavanou v pixelech. Posledni charakteristickou volbou pro tento rezim je moznost vykreslit obrazec s vyplni (Fill).

RIBIZ x v o 1 Qg

= Pf"i"i”i“\xwx_L
Vykresleni bodu (Shapes - Point)

Poslednim rezimem pro vykresleni obrazcl na displej je rezim umoZziujici vykreslit jediny bod (pixel) displeje Fidici
jednotky. Pixel je opét definovan souradnicemi (x, y). Nasledné jiz pouze zalezi, zda chceme vykreslovat bod(y) ¢erné
na bilém pozadi, nebo bile na ¢erném pozadi.

Vykresleni obrazku ze souboru (Image)

Na displej Fidici jednotky neni mozné vypisovat pouze text nebo obrazce pomoci propojenych bodi (pixel() displeje. Dalsi
moznosti je zobrazeni obrazku ulozeneho v paméti fidici jednotky. Obrazek vybereme po kliknuti na bilé pole v pravéem
hornim rohu bloku.

Zobrazi se nam nasledujici vybérové okno:

W wired
= Project Images
[ LEGO Image Files

Zvoleny obrazek nasledné vykreslime na souradnice (x, y). Pokud vybereme volbu Wired, zobrazi se na programovém
bloku vstupni port File Name.

(@] & x ¥
pI® g x vg
Er ftalnatncal |
Smazani plochy displeje (Reset)

Rezim, ktery umozriuje kompletné smazat plochu displeje Fidici jednotky.
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6.10 Aktivita 6 - Kreslici tabulka

Téma

Kreslici tabulka

Tematicky celek

Programovaci prostfedi EV3

Motivacni ramec

Mnoho z nas si z détstvi pamatuje ruéni kreslici tabulku s displejem a dvéma ovladajcimi kole¢ky pro
kresleni. Jedno kole€ko pro kresleni v horizontalnim a druhé ve vertikalnim sméru. Jelikoz tyto hracky
nahradily jiné, mnohem propracovanéjsi, setkame se s takovou tabulkou jen zfidka. Neni pro nas ovéem
Zadny problém si takovou tabulku pomoci robotické stavebnice vyrobit pfimo pomoci fidici jednotky. Jako
ovladaci prvky nam postaci jeji tlacitka.

Pocet zakl

Skupina 8 - 10 studentu.

\Vék zakl 1. a 2. ro¢nik SS a odpovidajici roéniky gymnazii
Pomucky Roboticka stavebnice EV3 a pocitace s nainstalovanym programovacim prostfedim EV3.
Strucny popis ]
aktivity s Ukolem zaku je vytvorit kreslici tabulku pomoci displeje fidici jednotky. Pfi stisku smérovych tlacitek
VyuZitim se bude vzdy vykreslovat do pozadovaného sméru. Stfedoveé tlacitko slouzi k mazani plochy displeje.
pfistroje
\Vhodné misto  [Bé&Zna ucebna vybavena pocitadi s nainstalovanym programovacim prostfedim EV3.
Cile aktivity Zaci se nauéi vykreslovat i vypisovat rizné prvky na plochu displeje Ffidici jednotky.
Rozvijené Kompetence k uceni, k feSeni problému.
kompetence
Predch92| Znalost prace s tlacitky Fidici jednotky.
nalosti

Mezipfedmétoveé
\vztahv

Informacéni a komunikacni technologie (algoritmizace uloh).

Casovy plan Faze innosti s pfistrojem Metody a formy, motivace
40 minut Tvorba programu a jeho prubézné Spoluprace studentd ve skupinach, koordinace €innosti vyu€ujicim.
testovani.
Hodnoceni Hodnocena bude Uplnost a pfehlednost vyplnénych informaci a kvalita doplfujich multimedialnich prvka.
Zadani

Vytvorte funkéni model kreslici tabulky. Pozadavky na tvorbu budou nasledujici:

1. Pro kresleni vyuZijte plochu displeje Fidici jednotky.
2. Ovladani pfi vykreslovani budou obstaravat tlacitka fidici jednotky.
3. Prostfedni tlaCitko bude slouzit k mazani plochy displeje.

Vysledny program ke stazeni ve formatu .ev3

Program ke stazeni v on-line kurzu.
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7 Zakladni vstupni moduly

Kapitola se vénuje zakladnim vstupnim modulum, které obsahuje zakladni sada stavebnice LEGO Mindstorms EV3. Vstupni
zafizeni snimaiji rizné hodnoty z okolniho prostfedi nebo umozZniuji zasilat podnéty zadavané uzivatelem. Ty jsou poté
na zakladé programu zpracovany.

V této kapitole naleznete informace o nasledujicich vstupnich zafizenich:
e Dotykovy senzor
e Barevny senzor
e  Gyroskopicky senzor
o Ultrazvukovy senzor

o Tlacitka fidici jednotky



7.1 Dotykovy senzor
Moznosti pouziti dotykového senzoru

Umisténi

Blok Touch Sensor pro ovladani dotykového senzoru je umistén ve Zluté zaloZzce Sensor (zobrazeno na obrazku).
Pouzit jej mlZeme pfetazenim na programovaci plochu a umisténim na poZzadované misto v programu.
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Rezimy dotykového senzoru

Nastaveni portu Fidici jednotky (1-4), ke kterému je senzor pfipojen, vybereme v malém okné v pravém hornim
rohu programového bloku Méreni stavu (Measure State)

Pokud pouzijeme senzor v tomto rezimu programového bloku, snima pouze, zda bylo stisknuto tla€itko, ¢i nikoliv. Blok proto
obsahuje pouze jediny vystupni port, ktery nabyva hodnoty logického datového typu (vystupem maze byt True nebo False).
Blok praocujici v tomto rezimu mizete vidét na obrazku.

[‘i-’! "i =
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Porovnavani stavli (Compare State)

PFi pfepnuti programového bloku do reZzimu porovnavani stavi (Compare State) se nam zpfistupni jeden vstupni a dva vystupni
porty bloku. Vstupni port status (State) umozriuje rozliSovat nasleduijici tfi stavy tlacitka dotykového senzoru:

Released (0) - uvolnéni tlacitka

senzoru, Pressed (1) - stisk

tlacitka senzoru,

Bumped (2) - stisk a opé&tovné uvolnéni tlacitka senzoru.

Prvni z vystupnich portli (Compare Result) vyjadfuje vysledek porovnani. Jeho hodnota je logického datového typu (True
nebo False). Vysledek zalezi na tom, zda byl detekovan testovany status tladitka senzoru.

Druhy vystupni port (Measured Value) vraci ¢iselné oznaceni stavu tlagitka - uvolnéni 0, stisk 1 a stisk a opétovné uvolnéni
2. Vzhled programového bloku pfi praci v rezimu porovnavani stavd mlzete vidét na obrazku.

1
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7.2 Aktivita 7 - Ruéni mixer

Téma

Ruéni mixér s pouzitim dotykového senzoru

Tematicky celek

Programovaci prostfedi EV3

Motivacni ramec

Dotykovy senzor se hodi pro nékolik moznosti vyuZiti. Typicky se vyuZiva jako tlagitko. Jeho velmi
uziteCnou vlastnosti je mozZnost rozeznavat tfi stavy stisku. Tato aktivita se vénuje jeho pouZiti jako
spoustéce urcité Cinnosti jiného zafizeni.

Pocet zakl

Skupina 8 - 10 studentd.

\Vék zakl 1. a 2. roénik SS a odpovidajici roéniky gymnazii
Pomucky Robotickd stavebnice EV3 a pocitae s nainstalovanym programovacim prostfedim EV3.
Struény popis Ukolem této aktivity je seznamit studenty s moznostmi pouziti dotykového senzoru. Ten je v ukolu

aktivity s vyuzitim
pfistroje

pouzit jako tlagitko ruéniho mixéru. Mixér je pohanén pomoci stfedniho motoru. Pfi ovladani rozliSuje tfi
stavy. Po prvnim stisku a uvolnéni se rozto€i pomaleji, po dalSim stisku maximalni rychlosti a pfi tfetim
stisku se vypne.

Vhodné misto

Bé&Zna u€ebna vybavena pocitadi s nainstalovanym programovacim prostfedim EV3.

Cile aktivity Studenti se nauci vyuzivat dotykovy senzor a rozeznavat jeho mozné stavy.
Rozvijene Kompetence k uceni, k feSeni problém.

kompetence

ZP:Z?OC;?Z" IAktivita navazuje na kapitolu 5 Z&kladni orientace v programovacim prostfedi EV3.

Mezipfedmétové
\ztahv

Informacni a komunikacni technologie (algoritmizace).

Casovy plan Faze &innosti s pFistrojem Metody a formy, motivace

10 minut Stavba modelu. Spoluprace studentt ve skupinach, koordinace €innosti vyucujicim.
15 minut Tvorba programu a prubézné Spoluprace studentu ve skupinach, koordinace €innosti vyu€ujicim.

testovani.
5 minut Zavérecné testovani funkénosti. Spoluprace studentu ve skupinach, koordinace €innosti vyu€ujicim.
Hodnoceni Hodnocena bude prabéZna prace na uloze, spoluprace studentli ve skupiné a kvalita vysledného modelu a
programu.
Zadani

Aktivita si klade za cil vas seznamit s funkcemi dotykového senzoru. V nasledujici uloze se naucite vyuzit dotykovy senzor
jako spoustéc &i prepinac urcité reakce. Vas ukol je nasledujici:

1. Postavte vhodny model ruéniho mixéru, ktery bude ovliddany pomoci tlaitka dotykového senzoru.
2. Po prvnim stisknuti se mixér rozto¢i pomaleji, pfi druhém zrychli na maximum a pfi tfetim zastavi.

Vysledny program ke stazeni ve formatu .ev3

Program ke stazeni v on-line kurz.
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7.3 Barevny senzor
Moznosti pouziti dotykového senzoru

Umisténi

Blok Color Sensor pro ovladani dotykového senzoru je umistén ve zluté zalozce Sensor (zobrazeno na obrazku).
Pouzit jej mlZeme pfetazenim na programovaci plochu a umisténim na poZzadované misto v programu.
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Rezimy barevného senzoru

Nastaveni portu fidici jednotky (1-4), ke kterému je senzor pfipojen, vybereme v malém okné v pravém hornim rohu
programového bloku.

RozliSeni barev (Measure Color)
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Rezim rozliSeni barev umozriuje zjiStovat barvu snimaného predmétu. Vystupem vystupniho portu je €islo od 0 do 7
vyjadfujici barvy tak, jak mGzete vidét na obrazku.
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Intenzita odrazeného svétla (Reflected Light Intensity)

V tomto rezimu barevného senzoru mGzeme méfit intenzitu odrazené svétla povrchu rozdilnych barev. Kazda barva &i povrch
odrazi svétlo jinak. Diky vystupnimu portu bloku v tomto rezimu ziskame intezitu odrazeného svétla vyjadfenou Ciselné
v rozmezi 0 - 100.

Intenzita okolniho svétla (Ambient Light Intensity)

Tretim reZimem, ve kterém muzZe barevny senzor pracovat, je reZim méfeni intenzity okolniho svétla. Hodnotou, kterou
v tomto rezimu vystupni port vraci, je Ciselnd hodnota v rozmezi O - 100.

Porovnani barev (Compare Color)

V tomto rezimu porovnavame fixné zadané odstiny barev s barvou, kterou aktualné senzor detekoval. Na vstupu Set of colors
zvolime barvy, které chceme detekovat. Nasleduji dva vystupni porty. Prvni z nich (Compare Result) je logickeho datového
typu. Jeho vystup bude nabyvat hodnoty True v pfipadé&, Ze bude detekovana néktera ze zvolenych barev. V opaném
pfipadé bude False. Druhy vystupni port vraci Ciselné oznaceni (0-7) detekované barvy.

[;Dp e
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Porovnani intenzity odrazeného svétla (Compare - Reflected light intensity)
RezZim pro porovnani hodnoty intenzity odrazeného svétla porovnava zjisténou hodnotu s fixné zadanou prahovou
hodnotou (Treshhold value). Rezimobsahuje také dva vystupni porty. Prvni s nazvem Compare Value vraci hodnotu

logického datového typu. Nabyva hodnoty True v pfipadé, Ze je spinéna podminka porovnani. V opa¢ném pfipadé vraci
False. Druhy vystupni port vraci zjist€nou intenzitu svétla na stupnici 0 - 100.
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Porovnani intenzity okolniho svétla (Compare - Ambient light intensity)

Programovy blok v tomto reZzimu pracuje naprosto stejné jako v reZimu porovnani intenzity odrazeného svétla. Pouze
pracuje s hodnotou intenzity svétla v okoli.
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Kalibrace - nastaveni minima

a ktera Jako nejvyssi. K tomu slouzi u barevného senzoru kalibrace. V rezimu minimum nastaVUJe hodnotu, ktera je dale
v programu vyhodnocovana jako minimalni mozna.
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Kalibrace - nastaveni maxima

Opakem k rezimu Minimum je Maximum. V tomto rezimu nastavujeme hodnotu, ktera bude dale v programu vyhodnocovana

jako maximani mozna.
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Kalibrace - nulovani

Tento rezim barevného senzoru nastavi znovu senzor do zakladniho nastaveni.
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7.4 Aktivita 8 -

Rozpoznavac barev

Téma

Rozpoznavag barev s vyuzitim barevného senzoru

Tematicky celek

Programovaci prostfedi EV3

Motivacni ramec

Ne kazdy z nds ma barevné citéni a okamzité rozpozna, o jakou barvu se jedna. Pocitujeme to hlavné
pfi nakupu oble€eni. Barev existuje tolik, Ze se v nich laik ttméf nevyzna. Diky robotické stavebnici si
ale dokazeme sestrojit jednoduchy rozpoznavac barev, ktery nam alespon zakladni barvy dokaze urcit.

Pocet zaku

Skupina 8 - 10 studentu.

aktivity s vyuzitim
pristroje

\Vék zakl 1. a 2. ro¢nik SS a odpovidajici roéniky gymnazii
Pomucky Roboticka stavebnice EV3 a pocitace s nainstalovanym programovacim prostfedim EV3.
Struény popis Ukolem studentt je vytvofit jednoduchy model ruéniho rozpoznéavade barev, ktery bude opatfen

barevnym senzorem. Ten bude zjiStovat barevny odstin snimaného materialu a barvu nasledné vypiSe
na displej fidici jednotky.

Vhodné misto

BézZna ucebna vybavena pocitaci s nainstalovanym programovacim prostfedim EV3.

Studenti se nauci pracovat s barevnym senzorem, seznami se s jeho moznymi rezimy a s jeho

Cile aktivity \vyuzitim sestroji jednoduché zafizeni k rozpoznavani barev.
Rozvijené Kompetence k uceni, k feSeni problému.
kompetence

Predchozi znalosti

/Aktivita navazuje na kapitolu 6 Zakladni vystupni moduly.

Mezipfedmétové
\vztahy

Informacni a komunikacni technologie (algoritmizace), fyzika (svétlo).

Casovy plan Faze €innosti s pfistrojem Metody a formy, motivace

10 minut Stavba modelu. Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace ¢innosti
vyucujicim.

15 minut Tvorba programu a prabézné testovani. Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace ¢innosti
vyucujicim.

5 minut Zavérecne testovani a praktické ovéreni Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace ¢innosti

funk&nosti. vyucujicim.
Hodnoceni Hodnocena bude prubézna prace na projektu a kvalita a funkénost sestaveného modelu a vytvoreného
programu.
Zadani

V této aktivité je vasim ukolem sestavit jednoduchy ruéni rozpoznavac barev. Pro uspésSné spinéni ulohy naplite nasledujici

pozadavky:

1. Sestavte model ruéniho rozpoznavace barev, ktery bude mozné drzet v jedné ruce (vyuzijte barevny senzor).
2. Jakmile namifite senzor na povrch, jehoz barvu potfebujeme zjistit, informace o zjiSténé barvé se vypiSe na displej
fidici jednotky.

Vysledny program ke stazeni ve formatu .ev3

Program ke stazeni v on-line kurzu.
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7.5 Gyroskopicky senzor

Moznosti pouziti gyroskopického senzoru
Umisténi

Blok Gyro Sensor pro ovladani ultrazvukového senzoru neni soucasti zakladni instalace Home verze
programovaciho prostfedi EV3. Do programovaciho prostfedi je nutné jej doinstalovat. Blok naleznete ke
stazeni na strankach spole¢nosti LEGO (viz. on-line kurz)

Po instalaci se blok umisti do Zluté zalozky Sensor (zobrazeno na obrazku). Pouzit jej mizeme
pretazenim na programovaci plochu a umisténim na pozadované misto v programu.
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Rezimy gyroskopického senzoru

Nastaveni portu Fidici jednotky (1-4), ke kterému je senzor pfipojen, vybereme v malém okné v
pravém hornim rohu programového bloku.
Méfeni uhlu natoceni ve stupnich (Measure Angle)

Rezim méfeni uhlu umozriuje ziskavat udaje o mife nato€eni modelu robota, na kterém je gyroskopicky senzor
umistén, v Uhlovych stupnich. Jediny vystupni port vraci tento udaj v Ciselném vyjadreni.
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Rychlost rotace ve stupnich za sekundu (Measure Rate)

Druhy rezim méfeni s pomoci gyroskopického senzoru umoziiuje ziskdvat pomoci jediného vystupniho portu
hodnotu rychlosti rotace robota ve stupnich za sekundu.

2

[L.‘,T'\ d/s =)
@nf |

Méreni uhlu natoceni a rotace ve stupnich za sekundu (Measure Angle and Rate)
ReZim je kombinaci obou pfedchozich.
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Porovani thlu natoceni ve stupnich (Compare Angle)

1

V tomto reZimu porovnani miZeme poméfovat naméfenou hodnotu natoeni s fixné zadanou hodnotou.
Navratovou hodnotou je nam budto vysledek spInéni této podminky (Compare Result) v podobé hodnoty True

(pfi spInéni), nebo False
stupnich, kterou ziskame pomoci druhého vystupniho portu (Angle).
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(pfi nesplnéni). Druhou moznosti je vracena hodnota udavana ve
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Porovnani namérené rotace ve stupnich za sekundu (Compare Rate)

Rezim umozriuje totoZzné moznosti prace s hodnotou naméfenou gyroskopickym senzorem jako predchozi
rezim (Compare Angle). Misto uhlu natoCeni ve stupnich ale pracuje s hodnotou naméfené rotace ve stupnich
za sekundu.
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Nulovani naméreného natoc€eni (Reset)

Rezim Reset slouZi k nulovani posledniho naméfeného natoceni. M&feni Uhlu nato€eni se totiz uréuje oproti
poslednimu stavu robota. Je proto dobré vzdy pfed méfenim naméfenou hodnotu nulovat touto funkci.
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7.6 Aktivita 9 - Detektor padu pevného disku

Téma

Detektor padu disku

Tematicky celek

Programovaci prostfedi EV3

Motivacni ramec

Nenadalé problémy se spusténim pocitate mohou nékdy pramenit z poruchy pevného disku pocitace. Stat
se tak maze i v jinych pfipadech. Napfiklad pfi padu spusténého notebooku na zem. At jiz je pfiCina
jakakoliv, ve velké vétSiné pfipadl nastane nepfijemna ztrata dat. Pevné disky ovSem obsahuji zafizeni,
které pfi detekci padu dokaze bezpelné zaparkovat zapisovou hlavu tak, aby nedo$lo k poskozeni disku.
My si takove zafizeni zkusime vytvofit diky robotické stavebnici za pomoci gyroskopického senzoru.

Pocdet zakl

Skupina 8 - 10 studentd.

\Vék zakl 1. a2 2. ro¢nik SS a odpovidajici roéniky gymnazii
Pomucky Roboticka stavebnice EV3 a pocitaCe s nainstalovanym programovacim prostfedim EV3.
Strucny popis Z4ci si nejprve sestavi jednoduchy model pevného disku. Uvniti se pokusi vytvofit pohyblivy
akt'V't}{ . mechanismus, ktery bude simulovat jeho funkci (napf. motor nebo pohyblivé rameno). Zafizeni pro detekci
s vyuzitim padu bude pfedstavovat gyroskopicky senzor. Nasledné vytvoii program, ktery pfi prudké zméné polohy
pristroje zastavi chod disku.
\Vhodné misto Bézna uéebna vybavena pocitadi s nainstalovanym programovacim prostfedim EV3.
Cile aktivity Zaci se nauci vyuzivat gyroskopicky senzor.
Rozvijene Kompetence k uceni, k feSeni problém.
kompetence
Predchozi Znalost prace s barevnym senzorem.
nalosti

Mezipfedmétové
\vztahy

Informacni a komunikaéni technologie (algoritmizace uloh).

Casovy plan Faze innosti s pfistrojem Metody a formy, motivace

15 minut Tvorba modelu disku. Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace ¢innosti vyuéujicim.

20 minut Tvorba programu a jeho prubézné | Spoluprace studentd ve skupinach, koordinace €innosti vyu€ujicim.

15 minut Testovani funkénosti modelu a Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace ¢innosti vyuéujicim.

Hodnoceni Hodnocena bude Uplnost a pfehlednost vyplnénych informaci a kvalita doplfujich multimedialnich prvka.
Zadani

Vytvofte funkéni model pevného disku se zafizenim pro detekci padu. Pozadavky na konstrukci modelu a program budou

nasledujici:

1. Sestavte jednoduchy model pevného disku.

2. Uvnitf bude umistén pohyblivy mechanismus pohanény napfiklad motorem.
3. Pro detekci padu pouzijte gyroskopicky senzor.

4. Jakmile bude detekovana prudka zména polohy, chod disku se zastavi.

Vysledny program ke stazeni ve formatu .ev3

Program ke staZzeni viz. on-line kurz
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7.7 Ultrazvukovy senzor

Moznosti pouziti ultrazvukového senzoru
Umisténi

Blok Ultrasonic Sensor pro ovladani ultrazvukového senzoru neni sou€asti zakladni instalace Home verze programovaciho

prostfedi EV3. Do programovaciho prostfedi je nutné jej doinstalovat. Blok naleznete ke stazeni na strankach spole¢nosti LEGO

(viz. on-line kurz).

Po instalaci se blok umisti do Zluté zaloZzky Sensor (zobrazeno na obrazku). Pouzit jej mGZeme pretazenim na programovaci
plochu a umisténim na poZadované misto v programu.
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Rezimy ultrazvukového senzoru

Nastaveni portu Fidici jednotky (1-4), ke kterému je senzor pfipojen, vybereme v malém okné v pravém hornim

rohu programového bloku.

Méreni vzdanosti - v centimetrech nebo palcich (Measure Distance - Centimeters, Inches)

Prvni dva rezimy, ve kterych mdze ultrazvukovy senzor pracovat, slouzi k méfeni vzdalenosti. Prvni vyjadfuje namérenou
vzdélenost v centimetrech a druhy v palcich. V obou reZimech se u programového bloku zobrazuje pouze jediny vystupni port,

ktery vraci naméfenou hodnotu.

1

|
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Detekce ultrazvukového signalu (Measure Presence)

cm
(&

1

Rezim detekce ultrazvukového signalu pouze ovéfuje, zda senzor zachytil néjaky ultrazvukovy signal, i nikoliv. Blok v tomto

reZzimu obsahuje pouze jediny vystupni port, ktery je logického datového typu. Hodnotu True vraci v pfipadé, Ze signal zachyti.

Ve vSechno ostatnich pfipadech vraci False.

| 3
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@/l |
RozsSirené méreni vzdalenosti (Measure Advanced - Centimeters, Inches)
Kromé jednoduchého rezimu méfeni vzdalenosti obsahuje progmamovy blok pro ultrazvukovy senzor také rozSifeny rezim.
Od pavodniho rezimu se li§i moznosti nastaveni zpdsobu vysilani ultrazvukového signalu. K dispozici mame tyto dvé

moznosti:

Ping (navratova hodnota 0) - vysilani signalu v pravidelnych intervalech.
Continuous ( navratovy hodnota 1) - souvislé (neustalé) vysilani signalu bez preruseni.

[-. 7
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Porovnani vzdalenosti v centimetrech nebo palcich (Compare Distance - Centimeters, Inches)

Rezim slouzi k porovnani vzdalenosti snimané senzorem s fixné zadanou hodnotou. Vystupem programového bloku v tomto
rezimu mizZe byt vysledek porovnani (vystupni port Compare Result), ktery vyjadfuje, zda byla splnéna ovéfovana podminka.
Vystup je logického datového typu. Hodnotu True vraci v pfipadé spinéni podminky, v opacném pfipadé vraci False. Druhym
vystupnim portem je vzdalenost snimana senzorem vyjadfena v centimetrech nebo v palcich.

|;. < W=
ec_ ’74 | 50 ]_ _H_ _l
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Detekce ultrazvukového signalu (Compare Presence/Listen)

RezZim, ktery je totoZny s reZimem Measure Presence.

!L. @ <

oc| |
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7.8 Aktivita 10 - Turniket

Téma

Inteligentni turniket

Tematicky celek

Programovaci prostfedi EV3

Motivacni ramec

Na hudebnich koncertech a rliznych sportovnich akcich se zjiStuje rdznymi zpisoby aktualni pocet
navstévnika. VétSinou se tomu tak déje diky tuniketim, které scitaji pocet lidi, ktefi jimi projdou. V
nasledujici Uloze si takovy turniket vytvofime za pomoci ultrazvukového senzoru.

Pocet zaku

Skupina 8 - 10 studentu.

\Vék zakl 1. a 2. ro¢nik SS a odpovidajici roéniky gymnazii

Pomucky Roboticka stavebnice EV3 a pocitace s nainstalovanym programovacim prostredim EV3.

Strucny popis v/ tto uloze studenti vytvori model jednoduchého turniketu, ktery séita podet navétévnikd kulturni akce.
akt'V't}{ ] Ultrazvukovy senzor bude presné snimat prostor uréeni pro prichod do arealu. Jakmile jeho vysilany signal
s vyuzitim protne néktery z pfichozich navstévnikl, bude zapocitan. Pocet navstévnikd se bude postupné pficitat a
pristroje \vypisovat na displej.

\Vhodné misto  [Bé&Zna ucebna vybavena pocitadi s nainstalovanym programovacim prostfedim EV3.

Cile aktivity Studenti se nau€i pracovat s ultrazvukovym senzorem a nauéi se zpracovavat jim zjiSténa data.
Rozvijene Kompetence k uceni, k feSeni problému.

kompetence

ZP:Z?OC;?Z" IAktivita navazuje na kapitolu 5 Zakladni orientace v programovacim prostfedi EV3.

Mezipfedmétoveé
\vztahy

Informaéni a komunikacni technologie (algoritmizace).

Casovy plan Faze Cinnosti s pfistrojem Metody a formy, motivace
10 minut Tvorba modelu turniketu. Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace €innosti vyu€ujicim.
25 minut Tvorba programu a pribézné Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace éinnosti vyucujicim.
5 minut Oveéreni funkénosti a zavéreéné Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace €innosti vyu€ujicim.
Hodnoceni Hodnocena bude pribézna prace na projektu a kvalita sestaveného modelu a funkénost vytvofeného
programu.
Zadani

V této aktivité se seznamite s funkci ultrazvukového senzoru. Vasim tkolem je vytvofit inteligentni turniket pro kulturni akce,
ktery s€ita pocet navstévnikl. Pozadavky na jeho funkénost jsou nasledujici:

Pw bNE

Vytvofeny model musi byt jednoduchy a pIné funkéni (vyuzijte ultrazvukovy senzor).

Prichod turniketem musi byt sniman ultrazvukovym senzorem, ktery bude detekovat kazdého pfichoziho
navstévnika.

Jakmile navstévnik turniketem projde, bude zaznamenan.

Aktualni pocet navstévnikl se bude vypisovat na displeji fidici jednotky.

Vysledny program ke stazeni ve formatu .ev3

Program ke stazeni viz. on-line kurz
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7.9 Tlacitka ridici jednotky

Moznosti pouziti tlacitek Fidici jednotky

Umisténi

Blok Brick Buttons pro fizeni reakci na stisk tlaCitek fidici jednotky je umistén ve Zluté zalozce Sensor (zobrazeno na obrazku).

Pouzit jej mlZeme pretazenim na programovaci plochu a umisténim na poZzadované misto v programu.
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Rezimy pro reakci na stisk tlacitek ridici jednotky

Detekce stisku tla€itka (Measure Brick Buttons)

o= g
E3WE

Prvni rezim, ve kterém muzeme pomoci bloku Brick Buttons pracovat se stiskem tlacitek fidici jednotky, je reZzim pro detekci
jejich stisknu. Pomoci vystupniho portu, ktery vraci Ciselné oznaceni tlacitka (0 - 5), mizeme ziskat informaci o tom, které
tlagitko Fidici jednotky bylo stisknuto. Schéma ¢islovani tlacitek (navratové hodnoty) mlzete vidét na obrazku.

o IED
01 IEI
a2 IEI
3 IEI
O 4 IEI
s IEI

Compare Brick Buttons

Rezim pro porovnani stisknutych tladitek umoznuje zjiStovat, zda bylo stisknuto tlacitko, které pozadujeme. Na prvnim
vstupnim portu si zvolime tlacitko, které chceme testovat. Pomoci druhého vstupniho portu mizeme dokonce testovat, zda
bylo stisknuto, uvolnéno nebo stisknuto i uvolnéno. Prvni vystupni port Compare Result vraci navratovou hodnotu logického
datového typu. Ta nabyva hodnoty True v pfipadé, Ze je stisknuto testované tlagitko. V opa&ném pfipadé vraci False. Druhy
vystupni port vraci ¢iselné oznaceni stisknutého tlacitka (0 - 5).

S o =

IID"- g

1
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7.10 Aktivita 11 - Bomba

Téma

Bomba

Tematicky celek

Programovaci prostfedi EV3

Motivacni ramec

Prace pyrotechnika neni zavidénihodna. Stoji za ni roky zkuSenosti, znalosti elektrotechniky a hlavné
pevné nervy. ZkuSeny pyrotechnik ovSem dokaze vyhodnotit povahu vybusniny a jeji funkci a zneSkodnit ji.
\Vasim ukolem v této aktivité ale bude vytvofit nepfedvidatelnou bombu, jejiZz chovani nebude mozné zjistit.
Bude zaviset pouze na $tésti, zda se ji povede zneSkodnit, €i nikoliv.

Pocdet zakl

Skupina 8 - 10 studentd.

\Vék zakl 1. a 2. ro¢nik SS a odpovidajici roéniky gymnazii

Pomucky Roboticka stavebnice EV3 a pocitace s nainstalovanym programovacim prostfedim EV3.

Struény popis  (jkolem 24k je vytvofit program, ktery bude simulovat bombu. Potencialnimu pyrotechnikovi se

akt'V'tv){ ] na displeji zobrazi vyzva, aby bombu zneskodnil jednim ze tfi nabizenych tlac¢itek. U Zadného z nich

s vyuZzitim ovSem nebude zaruceno, Ze je spravné. Vyznam tlagitek se totiZz bude ndhodné generovat. Program Zaci
pristroje doplni o vhodnou zvukovou signalizaci a vypis na disple;.

\Vhodné misto  [Bé&Zna ucebna vybavena pocitadi s nainstalovanym programovacim prostfedim EV3.

Cile aktivity Studenti se nau€i pracovat s tlacitky Fidici jednotky a nau€i se vyhodnocovat jejich stisk a reagovat na néj.
Rozvijené Kompetence k uceni, k feSeni problém0.

kompetence

Predchozi Znalost préce s tlagitky Fidici jednotky.

znalosti

Mezipfedmétové
\vztahv

Informacni a komunikaéni technologie (algoritmizace).

Casovy plan Faze Cinnosti s pFistrojem Metody a formy, motivace
40 minut Tvorba programu a jeho prubézné Spoluprace studentu ve skupinach, koordinace €innosti vyu€ujicim.
Hodnoceni Hodnocena bude prdbézna prace na projektu a funkénost vytvofeného programu.

Zadani

V této aktivité se naucite vyuzivat tla€itka Fidici jednotky. Vasim ukolem je vytvorit z fidici jednotky pomysiny model bomby.
Co pro uspésnou realizaci musite zvladnout?

1. Zvolte si alespon tfi tladitka fidici jednotky, ktera budou pfedstavovat draty, které musi pyrotechnik pfestfihnout.

2. Programové zajistéte, aby zadné tlacitko nebylo uréeno ke zneskodnéni bomby, ale aby se jejich funkce nahodné
menila.

3. Program vhodné graficky a zvukové oSetete.

Vysledny program ke stazeni ve formatu .ev3

Program ke stazeni viz. on-line kurz
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8 Proménné, konstanty, datové typy

Moznosti vyuziti proménné
Umisténi

Blok Variable pro pouziti proménné a blok Constant pro pouziti konstanty jsou umistény v Cervené zalozce Data Operations.
Pouzit je mGZzeme pretaZzenim na programovaci plochu. Rozezname je liSicim se vzhledem programového bloku. Konstanta
obsahuje maly symbol zamku znacici fixni hodnotu, ktera je v niulozena.

Proménna Konstanta . L

PO @ oy o= s £ S S b

Moznosti ¢teni a zapisu

Konstantu je mozné pouzit pouze pro ¢teni hodnoty v ni uloZzené. Proménnou je mozné pouZzit jak pro ¢teni dat v ni uloZzenych,

tak pro zépis. U Cteni i u zapisu musime zvolit datovy typ, kterého bude proménna nabyvat.

PFi programovani v EV3 mazeme vyuzit nasledujici datové typy: Text - pro textové a znakové fetézce,
Numeric - pro Cisla,
Logic - pro hodnoty logického datového typu (True a False), Numeric Array - pro &iselna pole,
Logic Array - pro pole obsahujici hodnoty logického datového typu.

& write » [ # Numeric
M% Logic
ME Numeric Array

[MEE Logic Array

Rozdil mezi proménnou pro ¢teni a pro zapis

Proménna pro éteni umoznuje vyuzit ulozenou hodnotu. Pomoci datového vodice ji proto mizeme z vystupniho portu bloku
pFivést na vstupni port jiného programového bloku. U promé&nné pro zapis mdZzeme naopak hodnotu do bloku Variable
privést, a tedy ulozit. Rozdil mezi blokem nastavenym pro ¢teni a pro zapis mlzete vidét na obrazku.

ZETES | e |
oo
AN

Proménna pro éteni Proménna pro zapis
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9 Programové rizeni

V programovani vyuzivame ¢asto konstrukce, které se v programu vykonavaji opakované. Abychom je nemuseli v kédu
zapisovat nékolikrat, coz by mohlo byt v nékterych pfipadech nerealné, vyuzivame cykly. V pfipadech, kdy potfebujeme

rozhodnout o naplnéni néjakého stavu, hodnoty nebo adekvatné reagovat na nastalé podminky, vyuzijeme podminéné vyrazy.

Tato kapitola se vénuje moznostem vyuziti cykll a podminek v programovacim prostredi EV3.

Podkapitoly:
e Cykly
e  Podminky
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9.1 Cykly

Moznosti pouziti cyklu v EV3
Umisténi

Blok Loop, ktery v EV3 reprezentuje cyklus, je umistén v oranzové zalozce Flow Control (zobrazeno na obrazku).
Pouzit jej mliZeme pfetazenim na programovaci plochu a umisténim na poZzadované misto v programu.

M

Popis bloku cyklu

Nazev cyklu - v horni €asti cyklu je mozné volit jeho nazev (v poli¢ku, ve kterém je defaultné nastaveno Cislovani od 01
dale). Volba rezimu - slouzi ke zvoleni zpusobu fizeni cyklu (napfiklad po¢tem prachodu, ¢asem, senzorem atd.).
Vystupni port - vyjadfuje pocet opakovani cyklu.

Vstupni port - zavisi na zvoleném rezimu (ovliviiuje napfiklad pocet priichodd cyklem - u rezimu Count). Prostor pro

umisténi programovych bloku - slouzi k umisténi blokd programu, které se budou vykonavat.

Volba nazvu
01 ||

Prostor pro umisténi

: ] programovych blokd !{ﬁ
P @ =Y | T @
=] |
| Vystup Vybér rezimu Vstup

Moznosti fizeni cyklu

Programovaci prostfedi EV3 neumozriuje vytvaret cykly s podminkou na za&atku, ale pouze s podminkou na konci a s
pevnym poctem priichodl. Na obrazku mizete vidét moznosti fizeni cyklu:

Senzorem - poget moznosti fizeni senzorem se odviji od poc¢tu nainstalovanych programovych blokd pro ovliadani
senzort. Nekone¢né provadéni cyklu (Unlimited) - moznost neustalého provadéni (nekonecny cyklus).
Cyklus s pevnym pocétem prachodu (Count) - cyklus je vykonavan na zakladé nastaveného poctu prachodu.

Cyklus Fizeny logickou hodnotou (Logic) - cyklus vykonavany, dokud je napInéna logicka hodnota True nebo False. Cyklus
fizeny ¢asem (Time) - cyklus je vykonavan po urcitou dobu uvadénou v sekundach.

%  Brick Buttons 3
Color Sensor »
Gyro Sensor >
@ Infrared Sensor  »
Motor Rotation  »
@ Timer »
Touch Sensor >
@ED ultrasonic Sensor »
@ Messaging >
00 unimited |
# Count
”/x Logic
® Time
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Priklad pouziti cyklu

Na obrazku muzete vidét pfiklad pouziti cyklu. Jednoduchy programovy konstrukt diky nekone¢nému provadéni
cyklu neustale zjiStuje, jaké barvy je snimany povrch pomoci barevného senzoru. Hodnotu poté vypisuje na displej.
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9.2 Podminky

Moznosti pouziti podminek v EV3
Umisténi

Blok Switch, ktery v EV3 reprezentuje podminku, je umistén v oranzové zalozce Flow Control (zobrazeno na
obrazku). Pouzit jej mizeme pfetazenim na programovaci plochu a umisténim na pozadované misto v programu.

)
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Popis bloku cyklu

Volba rezimu - slouzi ke zvoleni zpudsobu fizeni podminky (napfiklad vstupni ¢iselnou hodnotou, logickou hodnotou,
senzorem atd.). Vstupni port - slouzi k testovani porovnavané hodnoty s hodnotou fixné zadanou, testovani specifickych
hodnot snimanych senzorem atd.).

Prostor pro umisténi programovych bloku - v zakladu mame k dispozici ¢ast, do které umistujeme sekvenci programovych
bloka, ktera se vykona v pfipadé, Ze je podminka spinéna, a druhou &ast, ktera se vykona, kdyZz podminka spinéna neni.
Blok switch umoznuje vytvofit také pfepinac case. Slouzi k tomu mala ikonka plus v horni ¢asti bloku, diky které mizeme
pfidat dal$i moznosti. Na zakladé toho mizeme napfiklad u barevného senzoru rozliSovat, ktera barva byla detekovana, a
na zakladé toho programové reagovat (podobu bloku Switch pfi praci s barevnym senzorem vidite na obrazku).

Volba portu - zobrazuje se (v levé €asti bloku) pouze v pfipadé, Ze je podminka fizena senzorem.

o1
MoZnost pridéni Cast vykonavana pokud
0Znost priaant £y vstup bude 1 -
dalSich voleb +‘, . R _
=) (=3
fm ) ’

N 6
# (0-1 ‘
g, ——t Cast vykonavana pokud
Volba rezimu vstupni vstup bude 6
podminky port
) (][

ares R

Moznosti fizeni podminky

Programovaci prostfedi EV3 neumozriuje fidit podminky nékolika zplsoby, které mlzete vidét na obrazku: Senzorem -
vykonavani podminky je Fizeno vstupni hodnotou zjisténou senzorem.

Retézcem znak( - podminka je vykonavana na zakladé ovéfovani textového fetézce pfivedeného na vstup. Logic -
vykonavani podminky na zakladé ovéfovani logické hodnoty (True nebo False) na jejim vstupu. Numeric - podminka
vykonavané na zakladé porovnani Ciselné hodnoty na vstupu.

2%  Brick Buttons 3

Color Sensor 4

Gyro Sensor 3
@ Infrared Sensor »

Motor Rotation  #

@ Timer 3
@ED Ultrasonic Sensor »
@ Messaging 3

T Text

J/x Logic

#  Numeric

39



Priklad pouziti cyklu

Na obrazku muzete vidét pfiklad pouZziti kombinace podminky a cyklu. Program ovéfuje, zda byla detakovana ¢erna nebo
bila barva pomoci barevného senzoru, a vysledek vypisuje na displej.
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9.3 Aktivita 12 - Detektor svétla

Téma

Detektor svétla

Tematicky celek

Programovaci prostfedi EV3

Motivacni ramec

Zafizeni detekujici uroven svétla v okoli nalezneme v mnoha mechanismech. Jednim z nich mdze byt
napfiklad automatické osvétleni, které na zakladé detekce svételnych podminek spousti pouliéni osvétleni,
Ci nikoliv. My se v této aktivité pokusime takovy detektor sestrojit.

\Vyuzijeme k tomu barevny senzor, ktery rezim detekce svétla v okoli obsahuje.

Pocet zakl

Skupina 8 - 10 studentd.

\Vék zaku 1. az 4. ro€nik SS a odpovidajici roéniky gymnazii

Pomucky Roboticka stavebnice EV3 a pocitace s nainstalovanym programovacim prostfedim EV3.
Strucny popis ]

aktivity s Ukolem zaki je sestrojit a naprogramovat jednoduchy detektor svétla, ktery rozliSuje svételné
VyuZitim podminky v okoli. Na displeji nasledné zobrazuje, zda je svétla v okoli dostatek, &i nikoliv.
pfistroje

Vhodné misto

BéZna u€ebna vybavend pocitaci s nainstalovanym programovacim prostfedim EV3.

Cile aktivity Z&ci se naucCi vyuzivat cykly a podminky.

Rozvijene Kompetence k uceni, k feSeni problém.

kompetence

P:Z?OCSQ?Z" Znalost prace s cykly a podminky. Znalost rezimU barevného senzoru.

Mezipfedmétoveé
\vztahy

Informacni a komunikacéni technologie (algoritmizace).

Casovy plan Faze Cinnosti s pfistrojem Metody a formy, motivace
45 minut Tvorba programu a jeho prubézné | Spoluprace studentd ve skupinach, koordinace €innosti vyu€ujicim.
Hodnoceni Hodnocena bude prabéZna prace na projektu a funkénost vytvoreného programu.

Zadani

V této aktivité se naucite vyuzivat tla€itka Fidici jednotky. Vasim ukolem je vytvofit z fidici jednotky pomysiny model bomby.
Co pro uspésnou realizaci musite zvladnout?

1. Zvolte si alespon tfi tladitka fidici jednotky, ktera budou pfedstavovat draty, které musi pyrotechnik pfestfihnout.

2. Programové zajistéte, aby zadné tlacitko nebylo uréeno ke zneskodnéni bomby, ale aby se jejich funkce nahodné
menila.

3. Program vhodné graficky a zvukové oSetete.

Vysledny program ke stazeni ve formatu .ev3

Program ke stazeni viz. on-line kurz
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10 Matematické operace

Provadéni matematickych operaci je nezbytnou nutnosti v programovani v jakémkoliv jazyce. V této kapitole se dozvite
o nasledujicich matematickych operacich:

e Zakladni matematické operace

e Logické operace

e Pole

e  Generovani nahodnych Cisel

e Rozsifujici matematické operace



10.1 Zakladni matematické operace

Moznosti vyuziti zakladnich matematickych operaci
Umisténi

Blok Math pro provadéni zakladnich matematickych operaci je umistén v Eervené zaloZce Data Operations (zobrazeno
na obrazku). Pouzit jej mizeme prfetazenim na programovaci plochu a umisténim na pozadované misto v programu.

Rezimy pro provadéni zakladnich metamatickych operaci
S¢itani (Add)

Rezim pro scitani (Add) umozriuje secist dvé vstupni hodnoty. Ty mdZeme na portech A a B budto ruéné zadat, nebo je
privést pomoci datového vodice. Vysledek poté ziskame pomoci vystupniho portu Result.

Bx: 2P =g
T (ESEN.Y
Odgcitani (Subtract)

Rezim pro od¢itani (Subtract) umozriuje odecist dvé vstupni hodnoty. MdZzeme je budto ruéné zadat na portech A a B, nebo
privést pomoci datového vodice. Vysledek opét ziskame na vystupnim portu Result.

‘+:ab=
X+

= -
— ’71 | 1 I._\ J | |
Déleni (Divide)

Rezim pro déleni funguje principialné stejné jako rezimy pro scitani a odc¢itani. Na vstupnich portech A a B zadame
vstupni hodnoty a na vystupu Result nasledné ziskame vysledek.

Nasobeni (Multiply)

Rezim pro nasobeni je opét totoZzny s pfedchozimi. Na vstupnich portech A a B zaddme vstupni hodnoty a na vystupu
Result poté ziskame vysledek.

Bx: 2P =g
CH(ENEN .
Absolutni hodnota (Absolut VValue)

Rezim Absolut Value vraci na vystupnim portu Result absolutni hodnotu &isla zadaného na vstupnim portu A.

‘ += 8 =
X =

= - -

L J
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Odmocnina (Square Root)

Rezim Square Root vraci na vystupnim portu Result odmocninu &isla zadaného na vstupnim portu A.

Mocnina (Exponent)

Rezim Exponent umoziuje pracovat s odmocninami. Na vstupnim portu A zadame zaklad mocniny (€islo) a na vstupnim
portu N pozadovany exponent. Vysledek operace nasledné vraci vystupni port Result.

Advanced (Pokrogilé funkce)

V rezimu Advanced je mozné pocitat slozitéjSi matematické vyrazy ¢i rovnice. K dispozici mame 4 vstupni porty (A, B, C, D)
pro zadani €iselnych hodnot. Vysledek nasledné vraci vystupni port Result.

Zapis rovnice €i vyrazu se provadi v okné, které se zobrazi po kliknuti do bilého pole v pravém hornim rohu bloku. K zapisu
Ize vyuzit mnozstvi operaci a funkci (zakladni matematické operace, goniometrické funkce, mocniny, odmocniny a dalsi).

t-a b ¢ d =

(= x + T -

aov o fafofol |

L J
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10.2 Logické operace

Moznosti vyuziti logickych matematickych operaci
Umisténi

Blok Logic Operations pro provadéni logickych matematickych operaci je umistén v €ervené zélozce Data Operations
(zobrazeno na obrazku). Pouzit jej mizeme pfetazenim na programovaci plochu a umisténim na pozadované misto v programu.

B W T @ pxr @ phias p® e m
fed fed f=d B L 53 fed B

Rezimy pro provadéni logickych metamatickych operaci

==y

i —

Logicky soucin (And)

Rezim pro logicky soucin obsahuje dva vstupni porty logického datového typu (mohou nabyvat hodnot True a False). Vysledek
operace je True v pfipadé, Zze hodnoty obou vstupnich portd nabyvaji hodnotu True. Vysledek vraci vystupni port Result.

—

B% 2P =g
P L
Logicky soucet (Or)
Rezim pro logicky soucet obsahuje dva vstupni porty A a B, které jsou logického datového typu (nabyvaji hodnot True nebo

False). Vysledem operace, ktery vraci vystupni port Result, je True v pfipadé, Ze hodnota alespon jednoho vstupniho portu je
True.

% 2P =g
081l |
Exkluziv Or (XOR)

Rezim exkluziv Or obsahuje, stejné jako oba pfedchozi rezimy, dva vstupni porty (A a B) logického datového typu. Vysledek
vraci vystupni port Result. Vysledkem operace je True v pfipad€, Ze pouze jeden ze vstupnich portd nabyva hodnoty True.

—

eaeami
Negace (Not)

Rezim Not umozriuje negaci vstupni hodnoty logického datového typu na portu A. Vysledkem je tedy obracena hodnota.

—

% 2 =4q
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10.3 Pole

Moznosti prace s polem
Umisténi

Blok Array Operations pro praci s polem je umistén v Cervené zalozce Data Operations (zobrazeno na obrazku). Pouzit jej
muUzeme pretazenim na programovaci plochu a umisténim na pozadované misto v programu.

A=A

Rezimy pro praci s polem

Pripsani €iselné hodnoty (Append- Numeric)
Rezim Append s volbou Numeric slouZi k pfidani €iselné poloZky na konec pole. Pomoci tohoto reZimu je také mozné vytvofit
pole nové. Na vstupnim portu Array In (vstup) se zadavaji polozky nové vytvareného pole. Pokud uZivatel nezada nic, do pole

se zapiSe pouze nové zadavana polozka. Ta se zadava navstupnim portu Value. Vystupni port Array Out (vystup pole) vraci
vysledek celé operace (pole s pfidanou polozkou).

‘EEE“‘

="~ W =g
@ jerfo ] ]
Pripsani logické hodnoty (Append - Logic)

Princip fungovani rezimu je naprosto totozny s rezimem Append - Numeric s tim rozdilem, Ze se nejedna o Ciselné pole, ale o
pole logickych hodnot.

EEE‘ i‘q

= .
T [pel | X
s oo
Precteni prvku pole (Read at Index - Numeric)

V tomto rezimu vraci programovy blok na vystupnim portu Value hodnotu zvoleného prvku pole. Na vstupnim portu Array In
si zvolime pole, ze kterého chceme Cist, a na portu Index pofadové €islo (index) pozadovaného prvku (prvni prvek pole ma
index 0).

Priklad: Pokud zadame ¢teni indexu 2 pro pole [1,2,3], vracenym vysledkem na vystupnim portu Value bude hodnota 3.

‘Emz‘iq

B
MEL F°1| o1
Precteni prvku pole (Read at Index - Logic)

Rezim pro ¢teni prvku pole logickych hodnot je totozny s rezimem pro ¢teni prvku Ciselného pole. Vyslednou hodnotou je
tedy hodnota logického datového typu.

‘Emz‘@iq

=

ity
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Zapis prvku pole na pozici (Write at Index - Numeric)

ReZim umozriuje zapsat na zvolenou pozici €iselného pole libovolnou &iselnou hodnotu. Na vstupnim portu Array In zvolime
pole, do kterého se ma zapisovat. Na vstupnim portu Index pozici, na kterou se ma zvolena hodnota, kterou zadame na

vstupnim portu Value, zapsat. Vysledem operace vracenym na vystupnim portu Array Out je pole s nami zapsanym prvkem.

Priklad: Mame definované pole hodnot [1,2,3,4,5]. Na pozici Cislo 3 chceme zapsat Cislo 9. Vysledkem operace bude pole
[1,2,3,9,5].

e E @ & g

= |}.[o] _lo‘_.-c; l | |
\ 5@: J | | A -
Zapis prvku pole na pozici (Write at Index - Logic)

Rezim pro zapis prvku pole logickych hodnot obsahuje totoZné volby jako pfedchozi rezim pro Ciselna pole. Na zvolenou
pozici se ovSem zapisuje hodnota logického datoveho typu.

|

(@Een B i B g
L B ]
gL |1l ° | xl/ | |
Délka pole (Length - Numeric)

RezZim Length vraci délku (pocet prvkd) zvoleného pole. Na vstupnim portu Array In si zvolime ¢iselné pole. Vystupni port
Length nasledné vraci délku zvoleného pole.

Priklad: Pokud chceme pomoci programového bloku pro praci s polem zjistit délku pole [1,2,3,4,5], vysledkem operace bude

Cislo 5 (pole obsahuje 5 prvku).

pms E kg
s foa ]
Délka pole (Length - Logic)

Rezim Length pro pole logickych hodnot umoziuje stejné moznosti jako rezim pro zjiStovani délky ¢iselného pole.

[B[EEE B TR g

iz ol |
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10.4 Generovani nahodnych cisel

Moznosti generovani nahodnych ¢&isel v EV3
Umisténi

Blok Random pro generovani nahodnych Cisel je umistén v Cervené zalozce Data Operations (zobrazeno na obrazku).
Pouzit jej mizeme pfetazenim na programovaci plochu a umisténim na pozadovane misto v programu.

T =)

Rezimy pro generovani nahodnych cisel
Generovani ¢isel (Numeric)

Rezim Numeric umoznuje generovat nahodné €islo ze zvoleného rozpéti hodnot. Na prvnim vstupnim portu Lower Bound
(spodni hranice) zadavame spodni hranici rozpéti hodnot, ze kterého se ma Cislo generovat. Na druhém vstupnim portu Upper
Bound (horni hranice) poté zadavame horni hranici Eiselnéhorozpéti. Vystupni port Value nasledné vraci nahodné
vygenerované Cislo ze zvoleného rozpéti.

r= Wi b B g

# ’71 | 10 l_ | J
Generovani logickych hodnot (Logic)

Rezim pro generovani nahodnych hodnot obsahuje pouze jeden vstupni port Probability of True (pravdépodnost
vygenerovani hodnoty True). Ten nabyva hodnoty od 0 do 100 % a mizeme s jeho pomoci ovlivnit, jaka bude procentualné
vyjadfena pravdépodobnost, Zze nahodné vygenerovana logicka hodnota bude True. Vysledek generovani poté vraci
vystupni port Value.

*, ® |
@5y 2 ®g

Sl |
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10.5 DalSi datové operace

Moznosti zaokrouhlovani ¢islenych hodnot
Umisténi

Blok Round pro zaokrouhlovani €iselnych hodnot je umistén v Eervené zalozce Data Operations (zobrazeno na obrazku).
Pouzit jej mlZeme pretazenim na programovaci plochu a umisténim na poZzadované misto v programu.

—— —— —_—— ——— ——— —_—— —— ——t ——t ———rt

Rezimy bloku pro zaokrouhlovani
K nejblizS§imu (To Nearest)

Rezim umozriuje zaokrouhlovat Eiselnou hodnotu zadanou na vstupnim portu Index k nejbliz§imu celému &islu.
Zaokrouhlednou hodnotu vraci vystupni port Result.

Priklad: Cislo 4,75 bude zaokrouhleno na 5.

'3 #
F?SI |
Nahoru (Round Up)
Rezim umoznujici zaokrouhlovani €iselnych hodnot zadanych na vstupnim portu Index smérem nahoru. Zaokrouhlednou

hodnotu vraci vystupni port Result. Pfikiad: Cislo 4,75 bude zaokrouhleno na 5.

B * =a
ot ’:.75[_ | :

Dold (Round Down)

Rezim umoznujici zaokrouhlovat €islenou hodnotou zadanou na vstupnim portu Index smérem dold. Zaokrouhlednou

hodnotu vraci vystupni port Result. Pfikiad: Cislo 4,75 bude zaokrouhleno na 4.

B ¥ =g
S|

Odriznuti desetinné ¢asti (Truncate)

Rezim Truncate umozriuje ofiznuti Cisla na zvoleny pocCet desetinnych mist. Do pole Input zadame desetinné Cislo a

u moznosti Number of Decimals zvolime poZadovany pocet desetinnych mist. Vysledek operace vraci vystupni port Result.

Priklad: Pokud zadame ¢Cislo 4,75 a budeme pozadovat jeho ofiznuti na 1 desetinné misto, vysledkem bude Cislo 4,7.

#—
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Moznosti porovnavani €islenych hodnot
Umisténi

Blok Compare pro porovnavani ¢iselnych hodnot je umistén v Cervené zalozce Data Operations (zobrazeno na obrazku).
Pouzit jej mizeme pfetazenim na programovaci plochu a umisténim na pozadované misto v programu.

[
L[

Rezimy bloku pro porovnavani €iselnych hodnot
Rovna se (Equal To)

Blok v tomto reZimu ovéfuje, zda se €isla zadana na vstupnich portech A a B rovnaji. Pokud se Cisla rovnaji, vystupni port
Result vraci hodnotu True, v opaéném pfipadé False.

=) Jj—

Nerovna se (Not Equal To)

B® 2P =g

V tomto reZzimu blok ovéfuje, jestli jsou Cisla zadana na vstupnich portech A a B rozdilna. Pokud ano, vraci vystupni port
Result True, v opaéném pripadé False.

E® 2P =g

Zoftaletalg ] |
Vétsi nez (Greater Than)

Blok v tomto reZimu ovéfuje, zda je €islo zadané na vstupnim portu A vétsi nez €islo na portu B. Pokud ano, vraci
vystupni port Result hodnotu True, v opaéném pfipadé False.

—

B® 2P =g
> fteletalg ] |
Vétsi nez nebo rovno (Greater Than or Equal To)

Blok v tomto rezimu porovnava, zda je Cislo zadané na vstupnim portu A vétsi nebo rovno €islu zadanému na portu B.
V pfipadé, Zze ano, vraci vystupni port logickou hodnotu True, v opaéném pfipadé False.

Mensi nez (Less Than)

Rezim, ve kterém programovy blok ovéfuje, zda je hodnota zadana na vstupnim portu A mens$i nez hodnota na vstupnim
portu B. Pokud ano, vystupni port Result vraci hodnotu True, v opaéném pfipadé False.

—

B® a b =g

ey

Mensi nez nebo rovno (Less Than or
Equal To)

Rezim, ve kterém programovy blok ovéfuje, zda je hodnota zadana na vstupnim portu A mensi nebo rovna hodnoté B. Pokud
ano, vystupni port Result vraci hodnotu True, v opacném pfipadé False.



l

=

]
)

IA @
[
£

]
Moznosti uréovani rozmezi Cisel
Umisténi

Blok Range pro ur€ovani prisluSnosti zadaného €isla do rozmezi hodnot je umistén v Eervené zaloZce Data Operations
(zobrazeno na obrazku). Pouzit jej mizeme prfetazenim na programovaci plochu a umisténim na pozadované misto
VvV programu.

Rezimy bloku pro uréovani pfislusnosti zadaného €isla do rozmezi hodnot

Uvniti rozmezi (Inside)

Blok v tomto rezimu ovéfuje, zda je hodnota zadana na vstupnim portu Test Value (testovana hodnota) uvnitf zadaného
rozsahu. Ten se ur€ije na zbylych dvou vstupnich portech. Na portu Lower Bound (spodni hranice) zadavame spodni hranici
rozmezi a na vstupnim portu Upper Bound (horni hranice) zase horni hranici rozmezi. Vysledek vraceny vystupnim portem

Result je logického datového typu. Vysledkem je True v pfipadé, ze testovana hodnota je uvnitf zadaného rozsahu,
v opacéném pripadé je vysledek False.

(=] =+ l-] Im' |m+ = a
[+#] 56T2;T75I |
Vné rozmezi (Outside)
Funkce bloku v tomto rezimu je totozna s pfedchozim rezimem. Pouze ovéfuje, zda je zadana hodnota vné uréeného

rozmezi.

|D|4-b| ].l] |_ |_ —q

« |_,’75o|25|75l_ |

Moznosti spojovani textovych fetézcu
Umisténi

Blok Text pro slu¢ovani textovych fetézct je umistén v Eervené zaloZce Data Operations (zobrazeno na obrazku).
Pouzit jej miizeme pfetazenim na programovaci plochu a umisténim na pozadované misto v programu.

N N
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Rezimy bloku pro sluéovani textovych retézct

Spojeni (Merge)

Programovy blok slouZi ke spojeni aZ tfi textovych retézcu (A, B, a C) v jeden. Vysledem vracenym vystupnim portem
Result jsou tyto zadané fetézce spojené v jeden.

A I
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10.6 Aktivita 13 - Stopky

Téma

Stopky

Tematicky celek

Programovaci prostfedi EV3

Motivacni ramec

Kazdy spravny trenér potfebuje stopky. Vyuzivaji je trenéfi vrcholovych sportovcl, zavodnik(l, ale také
napriklad ucitelé télesné vychovy. Pomoci nich kontroluji vykony svych svéfencli a ovéfuji pfipadné
zlepSeni v jejich sportovnych vykonech. Jednoduché stopky si mizeme vytvofit také pomoci robotické
stavebnice. Ty naSe ovSem budou vhodné spiSe pro motoristické sporty ¢i méfeni bézeckych vykonu.

Pocet zaku

Skupina 8 - 10 studentd.

\Vék zaku 1. az 4. ro€nik SS a odpovidajici roéniky gymnazii

Pomucky Roboticka stavebnice EV3 a pocitace s nainstalovanym programovacim prostfedim EV3.

Struény popis Ukolem Zaku je sestrojit a naprogramovat jednoduchy model digitalnich stopek. Ty budou méfit kolo
akt'Y!t}’ S zavodnika, dokud nebude napfiklad stisknuto tlacitko dotykového senzoru. Nasledné ulozi ¢asovy Uudaj
vyuzitim do pole. Z uloZenych udaji bude nasledné vypocitavan pramérny ¢as na kolo, ktery bude vypisovan
pfistroje na disple;.

Vhodné misto

Bézna uéebna vybavena pocitadi s nainstalovanym programovacim prostredim EV3.

Cile aktivity Z&ci se nauci vyuzivat pole.

Rozvijené Kompetence k uceni, k feSeni problému.

kompetence

;:Z?OCSQ?Z" Teoreticka znalost matematickych operaci a prace s polem.

Mezipfedmétové
\vztahy

Informacni a komunikaéni technologie (algoritmizace).

Casovy plan Faze innosti s pfistrojem Metody a formy, motivace
45 minut Tvorba programu a jeho prubézné | Spoluprace studentd ve skupinach, koordinace €innosti vyu€ujicim.
Hodnoceni Hodnocena bude prabézna prace na projektu a funkénost vytvoreného programu.

Zadani

Aktivita slouzi k tomu, abyste se naudili vyuzivat v programovacim prostfedi EV3 pole. Za timto u€elem naprogramujete model

stopek, které budou splfiovat nasledujici pozadavky:

1. Zvolte si, ¢im budou stopky ovladany (napf. tlacitko Fidici jednotky nebo tlacitko dotykového senzoru).
2. Stopky se spusti po spusténi programu a po kazdém stisknuti tlaCitka bude zaznamenan ¢as aktualné méfeného

kola.

3. Ze zaznamenanych ¢asu jednotlivych kol bude vypogitavan primér, ktery bude vypisovan na displej.

Vysledny program ke stazeni ve formatu .C

Program ke staZzeni viz. on-line kurz
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11 Tipy a triky

Vytvareni vlastnich metod

Vytvarfeni vlastnich metod je uréeno pro situace, kdy se nam v programu urcity isek kédu nékolikrat opakuje,
nebo pro pfipady, kdy si chceme usnadnit praci a zdrojovy kéd zprehlednit. Jeho princip spociva ve vytvoreni
jediného programového bloku, ktery obsahuje sekvenci zdrojového kédu (nékolik blok).

Umisténi volby pro vytvareni vlastnich metod

Funkci pro vytvofeni vlastnich metod nalezneme v hornim menu v zaloZce Tools (Nastroje) pod volbou My
Block Builder (Tvlrce mych vlastnich blok(). Dfive nez zacneme vlastni blok vytvaret, si musime oznacit ¢ast
zdrojového kodu, ktera bude v novém bloku obsazena.

S LEGO MINDSTORMS EV3 Home Edition

File Edit |Tools| Help

Image Editor

4|3 |

Firmware Update

Wireless Setup
Block Import
Download as App

Memory Browser Ctrle1

Import Brick Program

(T |

Pdo o) Gp@l T X Y B ugeY Oged &
) el gl 8 oottt btz @0

|
— s ) J
| =

Uprava vzhledu bloku

V pruvodci je nejprve nutné zadat unikatni nazev bloku a jeho popis, ktery nam v budoucnu usnadni orientaci v
tom, co novy blok vykonava. Zvolit simGzeme také ikonu bloku z pfipravené palety obrazk(. Nasledné muzeme
prejit k nastaveni vstupnich a vystupnich port (pokud je chceme u bloku vyuzit). Pfidame je pomoci tlacitka +,
umist&ného na nahledu bloku.

My Block Builder x

Click the button to add or edit parameters. °

Name: [Meric Description: |Blok slouzici k méfeni vzdalenosti
ultrazvukovym senzorem se

vzdalennsti vvnienvannn na dienlei

J

My Block Icons

2o YAQWN O I B
BDUPEER NP @R
%tz @] T 'Q/Q 3 $’®
w e ®

Finish | | Cancel
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Nastaveni vstupnich a vystupnich portii bloku

Po pfidani libovolného poctu portd mdzeme prejit k jejich nastaveni. Zvolime si ndzev portu, jeho typ (vstupni
nebo vystupni) a datovy typ, kterého bude nabyvat.

My Block Builder x

Click the button to add or edit parameters. e

Blok slouzfel k méfenf vzdalenosti A
ultrazvukovym senzorem se

Name: |Meric Description:
vrdilannst! vwnisnwannn na dienlai
My Block Icons Parameter Setup ETETHTS G G

Name: [Vzdalenost ]

v

. O Input
Parameter Type: ) output

| Finish | | Cancel |

Na druhé zaloZce nasledné volime z galerie ikonku, ktera se bude na portu zobrazovat.

My Block Builder x

Click the button to add or edit parameters. e

MName: Description: |Blok slouZici k méfeni vzdalenosti a
ultrazvukovym senzorem se
wzddlennsti vvnisnuvannn na dienlei | ¥

A
abch]E]El#"/xTiDI
TR W | x|y [ x1|yvl|x2]|y2]]|x]|
Y e |l |=|2><|<|z|n = | @m|F
TF | = |+ | B | oC of :_"'.‘ ":"' [ d8 | dBa A Hz
13 viwla SO 2 ORISR IQC]E v

| Finish || Cancel

Umisténi nového bloku

Po kliknuti na tlacitko Finish se novy blok vytvofi a umisti se do zalozky My Blocks (Mé bloky).

i

C I C 1T
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12 Zavérecné tipy

Doporuceny multimedialni material

UzZivatelsky manual pro EV3 — odkaz viz. on-line kurz
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Programovaci prostredi RobotC

1 Zakladni informace o projektu

Nazev

Programovaci prostfedi RobotC

Anotace programu/zaméreni/hlavni cil

Programovaci prostfedi RobotC je programovaci prostfedi zalozené na syntaxi programovaciho jazyka C. Je uréeno pro vytvareni
program pro ovladani Sirokého spektra robotickych stavebnic. Jedna se napfiklad o VEX, RCX nebo Arduino. V této kapitole se
seznamite se samotnym programovacim prostfedim, jeho funkcemi a ovliadanim a zakladni funkci si procvicite diky mnozstvi
pfipravenych aktivit.

Cilova skupina

1. aZ 4. roénik SS a odpovidajici roéniky gymnazii

Organiza¢ni podminky

Spoluprace studentl ve dvouclennych, maximalné tficlennych skupinach.

Pomucky

Roboticka stavebnice EV3, programovaci prostfedi RobotC.
Casova naroénost (popf. jak je mozné program rozlozit — jedna- li se o celoroéni program)

Odhadovana doba - zhruba 15 - 20 vyu€ovacich hodin.

Vazba naRVP

Ramcovy vzdélavaci program pro gymnazia.

Mezipredmétové vazby

Informatika (informaéni a komunikaéni technologie), elektrotechnika.
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2 Motivacni ramec projektu

Text:

Graficka programovaci prostredi typu EV3 umoziiuji nezkuS§enym uzivatelm nahlédnout do taji programovani s pomoci robotické
stavebnice. Logickym usporadavanim a propojovanim programovych blok( zjednodu$uji prvni kroky a uvedeni do problematiky pro
nezku$ené programatory.

Programovaci prostfedi RobotC od spole¢nosti Robomatter, jehoz syntaxe je zaloZzena na principu programovaciho prostredi C,

grafickym programovacim prostfedim nabizi, je mozné vytvaret slozit€jSi programové konstrukty. Podobnost se syntaxi
programovaciho jazyka C muze byt také jednim z prvnich kroka k pochopeni tohoto jazyka. Prostfedi RobotC neni vyvijeno pouze pro
platformu LEGO Mindstorms EV3, ale i jiné (napf. VEX, RCX nebo Arduino).

Doporuc¢eny multimedialnimaterial
Video viz. on-line kurz
Oficialni stranky vyrobce programovaciho prostredi: vice zde (odkaz viz. on-line kurz)

On-line dostupna uzivatelska pfiruc¢ka pro RobotC: vice zde (odkaz viz. on-line kurz)

3 Poznamky k vyuziti pristroju

Pro tvorbu uvodu do prace s programovacim prostfedim RobotC a sestaveni Uloh byla pouzita zakladni sada stavebnice EV3. Dalsi
informace o ni nalezenete na nasledujicich odkazech:

Informace na oficialnich internetovych strankach vyrobce (odkaz viz. on-line kurz)

On-line uzivatelsky manual pro programovaci prostfedi RobotC: (odkaz viz. on-line kurz)

4 Projektovy denik

Projektovy denik slouzi k evidenci postupu zaku ve studiu kapitoly. Tabulky jsou uzpusobeny tak, aby si Zzak mél moznost poznamenat
problémy, které musel pfi feSeni programové ulohy fesit, a co mu &inilo u pfikladu nejvétsi obtize. Po kontrole zapisu a pfislusného
programu, pfipadné modelu, vyucujicim je do tabulky zapsano hodnoceni spinil, nebo nesplnil. V pfipadé potfeby mize byt doplnéna
takéznamka.

Projektovy denik ke stazeni (ve formatu PDF) v on-line kurzu. Také je pfilohou této tiskové opory.
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5 Grafické programovaci prostiredi RobotC

Aktualni verze programovaciho prostiedi RobotC (4.X) neumozriuje pouze vytvaret programovy kod zapisem programovaciho jazyka
zalozeného na jazyce C, jako tomu bylo dfive, aktualné obsahuje také graficky rezim zapisu programového kodu.

Popis prostredi

Fle Edt View Robot Window Help

@, Motorand b Fimuare = Compie 1 Downoadto Horni menu programu
D NewFie | [ OpenFie gare ) Serso Selun | | WM Dovnioad =V Frogiam £y Fobal preg
3

(Graphical002.rbg™ q

P Program Flow @

P Setup

e |

P Timing

P Simple Behaviors
Motor Commands
Programovaci plocha
Remote Control
Line Tracking
Gyro Sensor
Touch Sensor
Sounds t
EV3LED “'

ompiler Errors vax

v v v Vv Vv Vv v Vv

Debugging

Wb pessil Rehnr Fua Granhi-ANNZ.thr T il prenes

Na ilustraénim obrazku muzete vidét nahled grafické verze programovaciho prostfedi RobotC. Muzeme si jej rozdélit do Ctyf
zakladnich ¢asti:
Horni menu programu

Horni ¢ast programovaciho prostiedi (oznacena ¢ervené) obsahuje standardni menu pro praci se souborem, editace a rizné nastaveni
prostfedi. Ve spodni ¢asti menu je umisténo nékolik pohotovostnich tlagitek pro usnadnéni vytvareni programu. Jedna se o ¢asto
vyuzivaneé funkce pfi tvorbé programu.

New file - vytvofeni nového programu.

Open file - otevfeni existujiciho souboru.

Save - ulozeni programu.

Motor and Sensor Setup - deklarace motoru a senzor(.
Firmware Download - nahrani firmware.

Compile Program - kompilace programu.

Download to Robot - nahrani programu do Fidici jednotky EV3.

V levé ¢asti prostifedi (oznaceno zelené) se nachazi knihovna programovych funkci, které je mozné drag and drop zplsobem
pretahnout na programovaci plochu.

Programovaciplocha

Nejvétsi ¢ast okna programovaciho prostfedi uréena pro tvorbu programu pomoci skladani a vnofovani jednotlivych grafickych
pfikazl afunkci.

Okno kompilatoru

Okno, ve kterém se zobrazuji chyby a upozornéni po kompilaci programu.



6 Zaklady tvorby programu

Graficka verze programovaciho prostfedi RobotC obsahuje v levé €asti knihovnu pfikazd a funkci, které je mozné pretdhnout a umistit na
programovaci plochu. Na ilustraénim obrazku muzete vidét pfiklad zapisu jednoduchého nekoneéného cyklu. Jednotlivé funkce obsahuji
rozbalovaci nabidky, ze kterych je mozné volit parametry nebo ménit vstupni hodnoty.

woso1c EEX
File Edit Visw Robot Window Help

—~ . =
Derre [@@oer (Bl | (Gt (wmime | [Frase |4 e

Graphical Functions ~ & X | Graphical0oz.sbg*

¥ Program Flow

}forward (,\ rotations v\,); |
wait (lIl, seconds ~|);

Ly

¥ Setup

setMotorReversed

L0 ]

T
Timing —

Compiler Errors

resetTimer

wait
¥ Simple Behaviors
backward

forward v
For Help, press Fi Robot

i

Ev3 Graphicaliz. ibg* No compie errors

Nevyhody grafické verze programovaciho prostiredi RobotC

Graficka verze programovaciho prostfedi RobotC neobsahuje vSechny funkce, které obsahuje verze s textovym zapisem programového
kédu. Zcela napfiklad chybi moznost jakéhokoliv vypisu na displej. Dale je také citelna absence vytvareni proménnych a konstant.

Vyuzitelnost prostredi

Programovaci prostfedi se da vyuZit pro zakladni vyuku algoritmizace. Zaci se s jeho pomoci mohou nausit vytvaret jednoduché postupy
pro feSeni jednoduchych problémd. V nasledujicich kapitolach naleznete naméty na aktivity pro grafickou verzi
programovaciho prostredi. Jedna se o vybrané aktivity, se kterymi se setkate v ¢asti vénované programovacimu prostiedi EV3. Muzete
tak porovnat jejich zapis v jiném programovacim prostfedi.



6.1 Aktivita 1 - Ruéni mixér

Zadani

Téma

Rucni mixér s pouzitim dotykového senzoru

Tematicky celek

Programovaci prostfedi RobotC (graficka verze prostredi)

Motivaéni ramec

Dotykovy senzor se hodi pro nékolik moznosti vyuziti. Typicky se vyuziva jako tla¢itko. Jeho velmi
uziteCnou vlastnosti je moznost rozeznavat tfi stavy stisku. Tato aktivita se vénuje jeho pouziti jako
spoustéce urcité innosti jiného zafizeni.

Pocet zaku Skupina 8 - 10 studentu.

\Vék zaku 1.az 4. ro¢nik SS a odpovidajici ro€niky gymnazii

Pomiicky Roboticka stavebnice EV3 a poc¢itace s nainstalovanym programovacim prostfedim RobotC.
Zt(l;'iv\l/(iitr;yspopls L’Jkplem tétovgktivity je“seznérrjit' stude.nt'y S n"!o?nqstmi ppuviiti dotyk(?vét\o senzoru. Ten jg
vyuzitim \Y u’ko!u'pouzllvt J.akow tlacitko rucnlhq mixeru. Mixér e pphanen pomoci strgdnlho mv(?toru.. Pri
bFistroje ovladani rozliSuje tfi stavy. Po prvnim stisku a uvolnéni se rozto¢i pomaleji, po dalSim stisku

maximalni rychlosti a pfi tfetim stisku se vypne.

Vhodné misto

Bé&Zna u€ebna vybavena pocitadi s nainstalovanym programovacim prostfedim RobotC.

Cile aktivity Studenti se nauci vyuzivat dotykovy senzor a rozeznavat jeho mozné stavy.
Rozvijene Kompetence k u€eni, k feSeni problém.

kompetence

zP;Z(IjoCQt(iJZI Zakladni ovladani programovaciho prostfedi RobotC, zaklady algoritmizace.

Mezipfedmétové
vztahy

Informaéni a komunikacni technologie (algoritmizace).

Casovy plan Faze Cinnosti s pfistrojem Metody a formy, motivace

10 minut Stavba modelu. Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace €innosti
15 minut Tvorba programu a pribézné Spolupréace studentl ve skupinach, koordinace ¢innosti
5 minut Zavérecné testovanifunkénosti. Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace ¢innosti
Hodnoceni Hodnocena bude pribézna prace na uUloze, spoluprace studentd ve skupiné a kvalita vysledného

modelu a programu.

Aktivita si klade za cil vas seznamit s funkcemi dotykového senzoru. V nasledujici tUloze se naucite vyuzit dotykovy senzor jako
spoustéc &i prepinac urcité reakce. Vas ukol je nasledujici:

1. Postavte vhodny model ruéniho mixéru, ktery bude ovladan pomoci tlacitka dotykového senzoru.
2. Po prvnim stisknuti se mixér rozto¢i pomaleji, pfi druhém zrychli na maximum a pfi tfetim zastavi.

Reseni pro grafickou verzi programovaciho prostfedi RobotC

Reseni v grafické verzi RobotC se li§i od textového zapisu. Nesmite zapomenout na spravnou deklaraci motor(i a senzoru tak, aby byla

zajisténa funk&nostprogramu.

Neustalé provadéni programu zaru¢ime cyklem repeat (forever). Nasledné v programu ovéfujeme pocet stisknuti tlacitek. Na zakladé
zjisténé hodnoty je ovliviiovana rychlost otaéeni motoru, ktery pohani ruéni mixér. V Uloze si procvicite praci

vyhodnocovani hodnoty zjisténé senzorem a také nastaveni rychlosti ota€eni motoru.

MIXER.rbg

4 b X

( ‘IF resetBumpedValue (| touchSensor ~|); ‘

getBumpedValue(touchSensor) ~ || == ~| ){

setMotor (| motorA - ,);

getBumpedValue(touchSensor) ~ = ){

setMotor (\ motorA vH 100 |); ‘

getBumpedValue(touchSensor) ~ = ){

resetBumpedValue (\ touchSensor j);

setMotor ([matorA ~],[ 0 ],

s cykly, podminkami,
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Vysvétlivky ke zdrojovému kédu

resetBumpedValue () - nulovani ¢itace stisku tlacitka dotykového senzoru
repeat (forever) - cyklus s nekone€¢nym poctem vykonavani

if () - podminka

getBumpedValue() - detekce poctu stisknuti tlacitka dotykového senzoru
setMotor () - ovladani rychlosti ota¢eni motoru

Vysledny program ke stazeni ve formatu .RBG

Program ke stazeni viz. on-line kurz
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6.2 Aktivita 2 - Vystrazny semafor se zvukovou signalizaci

Zadani

Téma

\Vystrazny semafor se zvukovou signalizaci

Tematicky celek

Programovaci prostfedi RobotC

Motivaéni ramec

Signalizace Zelezni¢niho pfejezdu upozorfiuje FidiCe, Ze se k pfejezdu blizi viak, a je tudiz Zivotu
nebezpecné do néj vjizdét. Podoba Zelezni¢ni signalizace je riizna. V této Uloze si vytvofite
program, ktery bude simulovat funkci svételné signalizace na Zelezni¢nim &i jiném prejezdu.
Pfidanou hodnotou bude zvukova signalizace upozrfiujici na blizici se nebezpe¢i.

Pocet zak Skupina 8 - 10 student.

\Vék zakl 1. az 4. ro¢nik SS a odpovidajici roéniky gymnazii

Pomucky Roboticka stavebnice EV3 a poc€itace s nainstalovanym programovacim prostfedim EV3.
Zt(rtﬂﬁtny popis Ukolem Zaku je vyuzit zvukovou a svételnou signalizaci fidici jednotky jako signalizator bliziciho
. u%ﬁm se nebezpeci na zelezniénim prejezdu. Detektorem bliziciho se vlaku se stane ultrazvukovy
pl“'l'gtroje senzor, ktery pomoci naméfené vzdalenosti spusti svételnou a zvukovou signalizaci.
\Vhodné misto Bézna u¢ebna vybavena pocitadi s nainstalovanym programovacim prostfedim RobotC.
Cile aktivity Zaci se nauci vyuzivat svételnou a zvukovou signalizaci fidici jednotky.

Rozvijene Kompetence k uceni, k feSeni problémd.

kompetence

Predchc_)2| Znalost prace se svételnou a zvukovou signalizaci.

znalosti

Mezipfedmétoveé
\vztahy

Informacni a komunikaéni technologie (algoritmizace uloh).

Casovy plan Faze Cinnosti s pFistrojem Metody a formy, motivace
40 minut Tvorba programu a jeho priibézné Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace ¢innosti
Hodnoceni Hodnocena bude Uplnost a pfehlednost vyplnénych informaci a kvalita doplfiujich multimedialnich
prvka.
Zadani

Vyuzijte Fidici jednotku k vytvoreni programu, ktery bude simulovat signalizaci bliziciho se vlaku na zelezni¢nim
pfejezdu. Pozadavky na tvorbu budou nasledujici:

1. Pouzijte ultrazvukovy senzor pro detekci bliziciho se vlaku.

2. Pfi naméreni kritické vzdalenosti se spusti pferusovana svételna a také zvukova
signalizace.

3. Jakmile se pomysliny vlak vzdali opét za kritickou vzdalenost, signalizace se vypne.

Reseni pro grafickou verzi programovaciho prostfedi RobotC

Na obrazku mizete vidét zapis programového kédu ulohy v grafickém zapisu programovaciho prostfedi RobotC. Cely
program se vykonava neustale dokola, proto je pouzit cyklus repeat(forever). Déle je v Uloze pouzita vystrazna zvukova
signalizace a také podsviceni tlagitek Fidici jednotky. Chovani vystrahy je fizeno pomoci vzdalenosti snimané
ultrazvukovym senzorem.

PREJEZD.thg

wait (,

seconds ~

);|

getUSDistance(sonarSensor) -

=T=1m

playSound (| soundBeepBeep ~|);
setLEDColor (| ledRedPulse ~|);

wait (,

setLEDColor (| ledOrange ~

seconds ~

);\

);|

QO ~N OO0~ WIN|=

-
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Vysvétlivky ke zdrojovému kédu

repeat (forever) - cyklus s nekone€¢nym poctem vykonavani

while () - cyklus s podminkou na zac¢atku

wait () - oddaleni vykonavani pfikazu

getUSDistance () - funkce pro ziskani hodnoty snimané ultrazvukovym senzorem
playSound () - pfikaz pro pfehrani zvuku

setLEDColor () - nastaveni barvy, kterou bude svitit €elni panel fidici jednotky

Vysledny program ke stazeni ve formatu .RBG

Program ke stazeni viz. on-line kurz
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6.3 Aktivita 3 - Detektor padu pevného disku

Téma

Detektor padu disku

'Tematicky celek

Programovaci prostfedi RobotC

Motivacni ramec

Nenadalé problémy se spusténim pocitate mohou nékdy pramenit z poruchy pevného disku
pocitaCe. Stat se tak mlze i v jinych pfipadech. Napf¥iklad pfi padu spusténého notebooku na zem.
At jiz je pFiCina jakakoliv, ve velké vétSiné pfipadU nastane nepfijemna ztrata dat. Pevné disky
ovSem obsahuji zafizeni, které pfi detekci padu dokéaze bezpecné zaparkovat zapisovou hlavu tak,
aby nedoslo k poskozeni disku. My si takové zafizeni zkusime vytvofit diky robotické stavebnici za
pomoci gyroskopického senzoru.

Pocet zakl Skupina 8 - 10 studentu.

\Vék zaku 1. aZ 4. ro¢nik SS a odpovidajici roéniky gymnazii

Pomicky Roboticka stavebnice EV3 a poc¢itace s nainstalovanym programovacim prostfedim RobotC.
ilzlijv(i:tr;/y popis Z4ci si n_ejprve sestgvijedno_duchy m_odel pevn(_ého di§ku. Uvnitf se pokus( vytvon"'it pohybliy'y ]

s vyuzitim mecha.nls'mus, kteryvbude simulovat jeho f'unlfu (napf. mgtor nevbo pohv){bllve rameno).’ZeJ!'lzenl pro
bistroje detekci padu bude predstavovat gyroskopicky senzor. Nasledné vytvori program, ktery pfi prudké

zméné polohy zastavi chod disku.

Vhodné misto

Bézna u¢ebna vybavena pocitai s nainstalovanym programovacim prostfedim RobotC.

Cile aktivity Zaci se nauci vyuzivat gyroskopicky senzor.
Rozvijené Kompetence k uceni, k feSeni problémd.
kompetence

Predchc_>2| Znalost prace s barevnym senzorem.
znalosti

Mezipfedmétové
vztahy

Informacni a komunikaéni technologie (algoritmizace uloh).

Casovy plan Faze Cinnosti s pFistrojem Metody a formy, motivace
15 minut Tvorba modelu disku. Spoluprace studentd ve skupinach, koordinace ¢innosti
vyucujicim.
20 minut Tvorba programu a jeho priibézné Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace €innosti
testovani. vyucujicim.
15 minut Testovani funkénosti modelu a Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace €innosti
programu. vyucujicim.
Hodnoceni Hodnocena bude uplnost a pfehlednost vypinénych informaci a kvalita doplfiujich multimedialnich
prvkd.
Zadani
Vytvorte funkéni model pevného disku se zafizenim pro detekci padu. Pozadavky na konstrukci modelu a program budou
nasleduijici:
1. Sestavte jednoduchy model pevného disku.
2. Uvnitf bude umisté&n pohyblivy mechanismus pohanény napfiklad motorem.
3. Pro detekci padu pouzijte gyroskopicky senzor.
4. Jakmile bude detekovana prudka zména polohy, chod disku se zastavi.

Reseni pro grafickou verzi programovaciho prostfedi RobotC

Obrazek ilustruje zapis grafického programového kodu programu pro ovladani detektoru padu disku.

Pro nekonec¢né provadéni programu je pouzit nekonecny cyklus repeat(forever). Nasledné je detekovana poloha
disku. Pfi pouze drobném chvéni gyroskopického senzoru pokraéuje disk v chodu. Pokud je detekovan prudky
otfes nebo volny pad, je motor na 5 vtefin vypnut.

DETEKTOR_PADU.thg

4 b x

[{{{ getGyroRate(gyroSensor) ~ ){
1N{| getGyroRate(gyroSensor) ){
setMotor ([motorA -].[ 50 |

setMotor ([ motorA ~|,[ 0 );

wait (, seconds ~|);
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Vysvétlivky ke zdrojovému kédu

repeat (forever) - cyklus s nekonecnym pocétem vykonavani
if () - podminka

getGyroRate () - zjisténi hodnoty snimané senzorem
setMotor () - nastaveni rychlosti otd€eni motoru

wait () - oddaleni vykonavani pfikazu

Vysledny program ke stazeni ve formatu .RBG

Program ke stazeni viz. on-line kurz
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7 Textové orientované programovaci prostredi

Charakteristika prostredi:
. program vytvaren textovym zapisem programovaciho jazyka,
e syntaxe jazyka zalozena na bazi programovaciho jazyka C,
e  tvlrce prostfedi - Robomatter, Inc.

video viz. on-line kurz

Popis jednotlivych ¢asti RobotC

Horni menuprogramu:

. nalezneme jej v horni €asti programovaciho prostredi,
. obsahuje z&kladni volby pro praci se souborem (vytvofeni nového programu, otevieni nebo ulozeni),
e  zobrazeni rdznych plovoucich panell nastroju,
e nastaveni vyuzivané platformy, aktualizace firmware, konfigurace motor( a senzoru.
Akéniikony:

New File - vytvofeni nového souboru,

Open File - otevieni existujiciho programu, Save - uloZeni vytvareného programu,

Fix Formatting - naformatuje ve zvoleném souboru veskeré odsazeni a zavorky,

Motor and Sensor Setup - volba slouzici k nastaveni motor( a senzor( (pfifazeni na porty, pojmenovani, volba
rezimu), Firmware Download - nahrani firmware do fidiici jednotky,

Compile Program - kompilace programu (bez nahrani programu do fidici jednotky), Download to Robot - kompilace
programu s naslednym nahranim do paméti fidici jednotky,

Start - spusti provadéni programu (zobrazi se az po nahrani programu do paméti fidici jednotky),

Stop - zastavi provadéni spusténého programu (zobrazi se az po nahrani programu do paméti fidici jednotky).

Knihovna funkci:

e umisténavlevo,
e  obsahuje stromovou strukturu vSech kategorii, kde jsou umistény vyuzitelné funkce a pfikazy.

Programovaciplocha:

. prostor pro zapis programu,
e  pro snazsi orientaci v programu je vlevo umisténo &islovani jednotlivych fadkd programu.

Okno kompilatoru:
. na tomto misté se zobrazuji chyby v programu zjisténé pfi kompilaci.
Poznamka
V nasledujicich podkapitolach naleznete navrhy aktivit na procviceni prace s moduly stavebnice LEGO Mindstorms EV3 \Y

programovacim prostfedi RobotC. Ulohy jsou ve vétsiné totozné s tlohami obsaZzenymi v kapitole o programovacim prostfedi EV3. Diky
tomu si mGzete procvicit tvorbu paralelné jak v grafickém, tak i textovém programovacim prostredi.
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7.1 Aktivita 1 - Lopatkova turbina

Téma

Lopatkova turbina

Tematicky celek

Programovaci prostiedi RobotC

Motivaéni ramec

Trendem dneSni doby je vyuzivani obnovitelnych zdroji energie. Zasoba pfirodnich zdroja neni
nevycCerpatelna, a tak musime stale hledat vhodné alternativy. BEhem slune¢nych dnli mizeme
vyuzivat napfiklad solarni panely. Jak ovSem vyrabét elektfinu ve stejném objemu i v obdobi, kdy
neni svétla dostatek nebo v noci? V této uloze si sestrojite jednoduchou turbinu fungujici jako
zalozni zplsob vyroby energie v situacich, kdy je svétla nedostatek.

Pocet zak Skupina 8 - 10 studentu.

\Vék zakl 1. az 4. ronik SS a odpovidajici ro€niky gymnazii

Pomucky Roboticka stavebnice EV3 a pocitace s nainstalovanym programovacim prostfedim RobotC.
Strucny popis

aktivity 74ci si nejprve vytvoii jednoduchy model lopatkové turbiny. Ta bude pohan&na pomoci stfedni

S vyuzitim motoru. Jeji chod bude fizen barevnym senzorem, ktery pomoci detekce okolniho svétla bude fidit
pfistroje rychlost otaceni.

Vhodné misto

Bézna u¢ebna vybavena pocitaci s nainstalovanym programovacim prostfedim RobotC.

74ci se naudi vyuzivat stfedni motoru k pohonu rotaénich souéasti a Fidit rychlost otageni v

Cile aktivity I RN PN
zavislosti na jiném zafrizeni.

Rozvijené Y vw i

ozvijene Kompetence k u€eni, k feSeni problém.
kompetence
Pfedchozi . ,

: Znalost prace s barevnym senzorem.

znalosti

Mezipfedmétové
vztahy

Fyzika (svétlo), Informacni a komunikacni technologie (algoritmizace uloh).

Casovy plan Faze Cinnosti s pfistrojem Metody a formy, motivace
15 minut Tvorba modelu robota. Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace ¢innosti
vyucujicim.
20 minut Tvorba programu a jeho priibézné Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace €innosti
testovani. vyucujicim.
20 minut Testovani funk&nosti modelu a Spoluprace studentt ve skupinach, koordinace ¢innosti
programu. vyucujicim.
Hodnoceni Hodnocena bude uplnost a prfehlednost vyplnénych informaci a kvalita doplfiujich multimedialnich
prvkd.
Zadani

Vytvorte funkéni model turbiny jako zalozniho zdroje vyroby elektrické energie. Pozadavky na konstrukci modelu a program budou

nasledujici:

1. Lopatky turbiny budou pohanény stfednim motorem.
2. Rizeni rychlosti otd&eni bude provadéno diky barevnému senzoru.

a.

Cim niz&i bude intenzita okolniho svétla, tim se bude turbina otaget rychleii.

3. V programu vhodné nastavte prahovou hodnotu dostate€ného slune&niho svitu, pfi kterém se turbina zastavi.

Vysledny program ke stazeni ve formatu .C

Program ke stazeni viz. on-line kurz
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7.2 Aktivita 2 - Kuchynska minutka

Téma

Kuchyrnska minutka

Tematicky celek

Programovaci prostfedi RobotC

Motivaéni ramec

Pravdépodobné kazdy z nas se nékdy v kuchyni setkal s kuchyriskou minutkou. Malym zafizenim
slouzicim k méfeni €asu pfi pfipravé pokrm0. Vyuzivaly ji nase babicky i maminky. Doba pokrocila
a z klasickych manualnich se vyvinuly i pokrocilejsi digitalni, které jsou ¢asto opatfené displejem.
\V§e potfebné k tomu, abychom podobnou

minutku vytvofili z robotické stavebnice, ovSem mame k dispozici i my. Postaéi nam k tomu displej
Fidici jednotky a otoény mechanismus zajisti servomotor.

Pocet Zzaku Skupina 8 - 10 student.

\Vék zakl 1. az 4. ro¢nik SS a odpovidajici roéniky gymnazii

Pomucky Roboticka stavebnice EV3 a pocitace s nainstalovanym programovacim prostfedim RobotC.

Zt(rtﬂﬁg/y PopIS Zécivsi n’ejprve vytvoﬁ’ vhodnqu kor]s:trulfci kuchyhgké minutky sggta:vgjici ze se'rvomotoru N

S vyuzitim opvavtrepeho dcit')rfe c?vl’eldavtelnym ota9e0|m mechar_nsmem prglzajlstv(-.:nl po?oqlneho nasta’venl ¢asu
ofistroje méreni. Odpocitavani zacne ve chvili, kdy bude stisknuto tlacitko pfipevnéného dotykového senzoru.

\Vhodné misto

Bézna u¢ebna vybavena pocitai s nainstalovanym programovacim prostfedim RobotC.

Z4ci se naudi vyuzivat servomotor k ovladani pohyblivych sougasti a pracovat s méfenim

Clle aktvity a ovliviiovanim vykonaného poctu otacek.
Rozvijené Kompetence k ugeni, k FeSeni probléma.
kompetence

Predchozi Znalost prace s dotykovym senzorem.
znalosti

Mezipfedmétové
vztahy

Informacni a komunikacni technologie (algoritmizace uloh).

Casovy plan Faze Cinnosti s pFistrojem Metody a formy, motivace
15 minut Tvorba modelu robota. Spoluprace studentt ve skupinach, koordinace ¢innosti
vyucujicim.
30 minut Tvorba programu a jeho priibézné Spoluprace studentd ve skupinach, koordinace ¢innosti
testovani. vyucujicim.
10 minut Testovani funkénosti modelu a Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace €innosti
programu. vyucujicim.
Hodnoceni Hodnocena bude uplnost a pfehlednost vypinénych informaci a kvalita doplfiujich multimedialnich
prvka.
Zadani

Vytvorte funkéni model kuchynské minutky. Pozadavky na konstrukci modelu a program budou nasledujici:

o

Otoény mechanismus minutky bude realizovan pomoci servomotoru.

Natocenim mechanismu se diky detekci poc€tu otacek vyhodnoti, jak dlouhy €asovy usek se ma méfit.
Nastavovovany ¢as by se mél zobrazit na displeji.

Pfi méfeni Casu by se méla minutka ota€et a konec odpocitavani by mél oznamit zvukovy signal.

Vysledny program ke stazeni ve formatu .C

Program ke stazeni viz. on-line kurz
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7.3 Aktivita 3 - Rizeni pasového transportéru

Téma

Rizeni pasového transportéru

Tematicky celek

Programovaci prostfedi RobotC

Motivaéni ramec

IV tézko dostupnych terénech na nestabilnim podkladu ¢asto kolova vozidla nezvladnou bez
problému prachod terénem. Je potfeba proto vyuzit vozidla pasova. Vyuzivaji se varmadeé, ale i
mezi civilnimi ob&any. Typickym pfikladem je snézna rolba nebo pasovy transportér. V této
aktivité si podobné vozidlo sestavime a hlavné se je nauc¢ime ovladat.

Pocet zak Skupina 8 - 10 studentu.

\Vék zakl 1. az 4. ronik SS a odpovidajici ro€niky gymnazii

Pomucky Roboticka stavebnice EV3 a pocitace s nainstalovanym programovacim prostfedim RobotC.
ilt(';ﬂﬁtny popis 74ci si nejprve vytvofi model pojizdného robota opatfeného pasy. Robot bude opatfen dvéma

. u%ﬁm dotykovymi senzory. V pfipadég, ze budou stisknuta tlacitka obou senzort sou¢asné, robot se bude
pl"'l'gtroje pohybovat vpied. PFi stisku pouze jediného z tlacitek se bude robot pohybovat na zvolenou stranu.
\Vhodné misto Bézna u¢ebna vybavena pocitaci s nainstalovanym programovacim prostfedim RobotC.

Cile aktivity Zaci se nauci vyuzivat alternativni zplsob pohonu servomotord (pomoci pasu).

Rozvijene Kompetence k u¢eni, k feSeni problém.

kompetence

Pfedchozi | . Cee . . . dotvkovy | . K dminkami
- nalosti Znalost moznosti fizeni motord, prace s dotykovym senzorem a znalost prace s cykly a podminkami.

Mezipfedmétoveé
\vztahy

Informacni a komunikaéni technologie (algoritmizace uloh).

Casovy plan Faze Cinnosti s pristrojem Metody a formy, motivace
20 minut Tvorba modelu robota. Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace ¢innosti
vyucujicim.
20 minut Tvorba programu a jeho priibézné Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace ¢innosti
testovani. vyucujicim.
5 minut Testovani funkénosti modelu a Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace €innosti
programu. vyucujicim.
Hodnoceni Hodnocen bude sestaveny model robota a uplnost a funkénost vytvafeného programu.
Zadani

Vytvorte funkéni model robota pohanéného pasy. Pozadavky na konstrukci modelu a program budou nasledujici: robot musi byt dobfe

manévrovatelny a pasy na modelu dobfe upevnény,
nataceni robota do stran bude provadéno dvéma dotykovymi senzory plnicimi funkci joysticku, volte vhodnou rychlost otaceni
motort pro dobrou pohyblivost modelu.

Vysledny program ke stazeni ve formatu .C

Program ke stazeni viz. on-line kurz
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7.4 Aktivita 4 - Zelezni¢ni prejezd

Téma

ZelezniCni prejezd

Tematicky celek

Programovaci prostiedi RobotC

Motivacni ramec

Signalizace zelezni¢niho pfejezdu upozornuje fidice, ze se k pfejezdu blizi vlak, a je tudiz zivotu
nebezpecné do néj vjizdét. Podoba Zelezni¢ni signalizace je rdzna. V této Uloze si vytvofite program,
ktery bude simulovat funkci svételné signalizace na zelezni¢nim pfejezdu. Pfidanou hodnotou bude
zvukova signalizace upozornujici na blizici se nebezpedi.

Pocet zaku Skupina 8 - 10 studentu.

\Vék zaku 1. az 4. roénik SS a odpovidajici roéniky gymnazii

Pomiicky Robotickd stavebnice EV3 a pocitae s nainstalovanym programovacim prostfedim RobotC (textova
gl?:;\l/?tny popIS Ukolem zaku je vyuzit zvukovou a svételnou signalizaci Fidici jednotky jako signalizator bliziciho se
s v %tim nebezpedi na ZelezniCnim pfejezdu. Detektorem bliZiciho se vlaku se stane ultrazvukovy senzor,
pfigtklj"oje ktery pomoci naméfené vzdalenosti spusti svételnou a zvukovou signalizaci.

\Vhodné misto Bé&Zna u€ebna vybavena pocitadi s nainstalovanym programovacim prostfedim RobotC.

Cile aktivity Z4ci se naudi vyuZivat svételnou a zvukovou signalizaci Fidici jednotky.

Rozvijene Kompetence k u¢eni, k feSeni problém.

kompetence

Predch92| Znalost prace se svételnou a zvukovou signalizaci.

znalosti

Mezipfedmétové
vztahy

Informacni a komunikacéni technologie (algoritmizace uloh).

Casovy plan Faze Cinnosti s pFistrojem Metody a formy, motivace
40 minut Tvorba programu a jeho priibézné Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace ¢innosti
testovani. vyucujicim.
Hodnoceni Hodnocena bude uplnost a prfehlednost vyplnénych informaci a kvalita doplfiujich multimedialnich
prvku.
Zadani

Vyuzijte Fidici jednotku k vytvofeni programu, ktery bude simulovat signalizaci bliziciho se vlaku na zelezni¢nim prejezdu.
Pozadavky na tvorbu budou nasledujici:

1. Pouzijte ultrazvukovy senzor pro detekci bliziciho se vlaku.
2. PFi naméreni kritické vzdalenosti se spusti pferuSovana svételna a také zvukova signalizace.
3. Jakmile se pomysliny vlak vzdali opét za kritickou vzdalenost, signalizace se vypne.

Vysledny program ke stazeni ve formatu .C

Program ke stazeni viz. on-line kurz
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7.5 Aktivita 5 - Kreslici tabulka

Téma

Kreslici tabulka

Tematicky celek

Programovaci prostfedi RobotC

Motivacni ramec

Mnoho z nas si z détstvi pamatuje ruéni kreslici tabulku s displejem a dvéma ovladajicimi kole¢ky pro
kresleni. Jedno kole€ko pro kresleni v horizontalnim a druhé ve vertikalnim sméru. Jelikoz tyto hracky
nahradily jiné, mnohem propracovanéjsi, setkame se s takovou tabulkou jen zfidka. Neni pro nas
ovSem zadny problém si takovou tabulku pomoci robotické stavebnice vyrobit pfimo pomoci Fidici
jednotky. Jako ovladaci prvky nam postaci jeji tlacitka.

Pocet Zzaku Skupina 8 - 10 student.

\Vék zakl 1. az 4. ro¢nik SS a odpovidajici roéniky gymnazii

Pomucky Roboticka stavebnice EV3 a pocitace s nainstalovanym programovacim prostfedim RobotC.
Strucny popis )

aktivity Ukolem zaku je vytvofit kreslici tabulku pomoci displeje fidici jednotky. PFi stisku smérovych tlacitek se
S vyuzitim bude vzdy vykreslovat do pozadovaného sméru. Stfedové tlacitko slouzi k mazani plochy displeje.
pfistroje

\Vhodné misto  |Bézna ucebna vybavena pocitaci s nainstalovanym programovacim prostfedim RobotC.

Cile aktivity iZaci se nauci vykreslovat ¢i vypisovat rizné prvky na plochu displeje Fidici jednotky.

Rozvijené Kompetence k uc€eni, k FeSeni problémd.

kompetence

Pfedchozi . e o

- nalosti Znalost prace s tlacitky fidici jednotky.

Mezipfedmétoveé
\vztahy

Informacni a komunikaéni technologie (algoritmizace uloh).

Casovy plan Faze Cinnosti s pristrojem Metody a formy, motivace
40 minut Tvorba programu a jeho priibézné Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace ¢innosti
testovani. vyucujicim.
Hodnoceni Hodnocena bude Uplnost a pfehlednost vyplnénych informaci a kvalita doplfiujich multimedialnich prvkd.
Zadani

Vytvorte funkéni model kreslici tabulky. Pozadavky na tvorbu budou nasledujici:

1.
2.
3.

Pro

kresleni vyuzijte plochu displeje Fidici jednotky.

Ovladani pfi vykreslovani budou obstaravat tlac¢itka fidici jednotky.
Prostfedni tlaCitko bude slouzit k mazani plochy displeje.

Vysledny program ke stazeni ve formatu .C

Program ke stazeni viz. on-line kurz
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7.6 Aktivita 6 - Ruéni_mixér

Téma

Rué&ni mixér s pouzitim dotykového senzoru

Tematicky celek

Programovaci prostfedi RobotC

Motivaéni ramec

Dotykovy senzor se hodi pro nékolik moznosti vyuziti. Typicky se vyuziva jako tla¢itko. Jeho velmi
uziteCnou vlastnosti je moznost rozeznavat tfi stavy stisku. Tato aktivita se vénuje jeho pouziti
jako spoustéce urcité €innosti jiného zarizeni.

vyuZitim pFistroje

Pocet zaku Skupina 8 - 10 studentu.

\Vék zakl 1. az 4. ro¢nik SS a odpovidajici roéniky gymnazii

Pomiicky Roboticka stavebnice EV3 a poc¢itace s nainstalovanym programovacim prostfedim RobotC.
Zt(rtﬁ/ci:tr;yspopls Ukolem této aktivity je seznamit studenty s moznostmi pouZiti dotykového senzoru. Ten je v

Ukolu pouzit jako tlacitko ruéniho mixéru. Mixér je pohanén pomoci stfedniho motoru. PFi
ovladani rozliSuje tfi stavy. Po prvnim stisku a uvolnéni se roztoci pomaleji, po dalSim stisku
maximalni rychlosti a pfi tfetim stisku se vypne.

Vhodné misto

BéZna uebna vybavena pocitaci s nainstalovanym programovacim prostfedim RobotC.

Cile aktivity Studenti se nauci vyuZivat dotykovy senzor a rozeznavat jeho mozné stavy.
Rozvijené Kompetence k ugeni, k FeSeni problémda.

kompetence

Predchozi Znalost préace s dotykovym senzorem.

znalosti

Mezipfedmétové
vztahy

Informacni a komunikacni technologie (algoritmizace).

Casovy plan Faze Cinnosti s pFistrojem Metody a formy, motivace

10 minut Stavba modelu. Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace ¢innosti
vyucujicim.

15 minut Tvorba programu a prabézné Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace €innosti

testovani. vyucujicim.

5 minut Zavérecné testovanifunkénosti. Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace ¢innosti
vyucujicim.

Hodnoceni Hodnocena bude priibézna prace na uUloze, spoluprace studentl ve skupiné a kvalita vysledného

modelu a programu.
Zadani

Aktivita si klade za cil vas seznamit s funkcemi dotykového senzoru. V nasledujici tloze se naucite vyuzit dotykovy senzor jako
spoustéc &i prepinac urcité reakce. Vas ukol je nasledujici:

1. Postavte vhodny model ru€niho mixéru, ktery bude ovladany pomoci tlagitka dotykového senzoru.
2. Po prvnim stisknuti se mixér rozto¢i pomaleji, pfi druhém zrychli na maximum a pfi tfetim zastavi.

Vysledny program ke stazeni ve formatu .C

Program ke stazeni viz. on-line kurz
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7.7 Aktivita 7 - Rozpoznavaé barev

Téma

Rozpoznavac barev s vyuzitim barevného senzoru

Tematicky celek

Programovaci prostfedi RobotC

Motivaéni ramec

Ne kazdy z nas ma barevné citéni a okamzité rozpozna, o jakou barvu se jedna. Pocitujeme to
hlavné pfi nakupu obleceni. Barev existuje tolik, Ze se v nich laik témé&f nevyzna. Diky robotické
stavebnici si ale dokazeme sestrojit jednoduchy rozpoznavac barev, ktery nam alespon zakladni
barvy dokaze urdit.

Pocet zaku Skupina 8 - 10 studentu.

\Vék zaku 1. aZ 4. roénik SS a odpovidajici roéniky gymnazii

Pomucky Roboticka stavebnice EV3 a pocitae s nainstalovanym programovacim prostfedim RobotC (textova
verze).

Stru¢ny popis

aktivity Ukolem studentd je vytvofit jednoduchy model ruéniho rozpoznavade barev, ktery bude opatfeny

S vyuzitim barevnym senzorem. Ten bude zjiStovat barevny odstin snimaného materialu a barvu nasledné vypise

pristroje na displej fidici jednotky.

Vhodné misto

Bé&Zna uCebna vybavena pocitaci s nainstalovanym programovacim prostfedim RobotC.

Studenti se nauci pracovat s barevnym senzorem, seznami se s jeho moznymi rezimy a s jeho

Cile aktivity vyuZitim sestroji jednoduché zafizeni k rozpoznavani barev.
Rozvijené Kompetence k uéeni, k feSeni problému.

kompetence

Predchozi Znalost prace s barevnym senzorem.

znalosti

Mezipfedmétoveé
\vztahy

Informacni a komunikacéni technologie (algoritmizace), fyzika (svétlo).

Casovy plan Faze Cinnosti s pristrojem Metody a formy, motivace
10 minut Stavba modelu. Spoluprace studenty_ ve sk'uplnavch’, I’<oord|nace
¢innosti vyucujicim.
15 minut Tvorba programu a pribézné testovani. Spolupréace studentH ve sk'upmavcr.\’, I’<oord|nace
¢innosti vyucujicim.
5 minut Zavérecné testovani a praktické Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace
ovéreni funkénosti. €innosti vyuc€ujicim.
Hodnoceni Hodnocena bude priibézna prace na projektu a kvalita a funkénost sestaveného modelu a vytvofeného
programu.
Zadani

V této aktivité je vaSim ukolem sestavit jednoduchy ruéni rozpoznavag€ barev. Pro Uspé&sné splnéni ulohy naplrite nasledujici

pozadavky:

1. Sestavte model ruéniho rozpoznavace barev, ktery bude mozné drzet v jedné ruce (vyuzijte barevny senzor).
2. Jakmile namifite senzor na povrch, jehoZ barvu potfebujeme zjistit, informace o zjisténé barvé se vypiSe na
displej fidici jednotky.

Vysledny program ke stazeni ve formatu .C

Program ke stazeni viz. on-line kurz
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7.8 Aktivita 8 - Detektor padu pevného disku

Téma

Detektor padu disku

Tematicky celek

Programovaci prostfedi RobotC

Motivacni ramec

Nenadalé problémy se spusténim pocitace mohou nékdy pramenit z poruchy pevného disku
pocitace. Stat se tak maze i v jinych pfipadech. Napftiklad pfi padu spusténého notebooku

na zem. At jiz je pFi€ina jakakoliv, ve velké vétSiné pfipadl nastane nepfijemna ztrata dat.
Pevné disky ovSem obsahuji zafizeni, které pfi detekci padu dokaze bezpeéné zaparkovat
zapisovou hlavu tak, aby nedoslo k posSkozeni disku. My si takové zafizeni zkusime vytvofit diky
robotické stavebnici za pomoci gyroskopického senzoru.

Pocet zaku Skupina 8 - 10 studentu.

\Vék zakl 1. az 4. roénik SS a odpovidajici ro€niky gymnazii

Pomiicky Roboticka stavebnice EV3 a pocitace s nainstalovanym programovacim prostfedim RobotC.
Strucny popis

aktivity s vyuzitim
pfistroje

Z4ci si nejprve sestavi jednoduchy model pevného disku. Uvnitf se pokusi vytvofit pohyblivy
mechanismus, ktery bude simulovat jeho funkci (napf. motor nebo pohyblivé rameno). Zafizeni
pro detekci padu bude pfedstavovat gyroskopicky senzor. Nasledné vytvori program, ktery

pfi prudké zméné polohy zastavi chod disku.

Vhodné misto

Bé&Zna uCebna vybavena pocitadi s nainstalovanym programovacim prostfedim RobotC.

Cile aktivity Zaci se naudi vyuZivat gyroskopicky senzor.
Rozvijene Kompetence k ugeni, k fedeni problémd.
kompetence

Predchozi Znalost funkce a rezim( gyroskopického senzoru.
znalosti

Mezipfedmétové
vztahy

Informacni a komunikacéni technologie (algoritmizace uloh).

Casovy plan Faze €innosti s Metody a formy, motivace
15 minut Tvorba modelu disku. Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace €innosti
vyuéujicim.
20 minut Tvorba programu a jeho Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace €innosti
prubézné testovani. vyucujicim.
15 minut Testovani funk&nosti modelu a Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace ¢innosti
programu. vyucujicim.
Hodnoceni Hodnocena bude Uplnost a prehlednost vyplnénych informaci a kvalita doplrikovych
multimedialnich prvk.
Zadani

Vytvofrte funkéni model pevného disku se zafizenim pro detekci padu. PoZzadavky na konstrukci modelu a program budou nasleduijici:

1. Sestavte jednoduchy model pevného disku.

2. Uvnitf bude mistén pohyblivy mechanismus pohanény napfiklad motorem.
3. Pro detekci padu pouzijte gyroskopicky senzor.

4. Jakmile bude detekovana prudka zména polohy, chod disku se zastavi.

Vysledny program ke stazeni ve formatu .C

Program ke stazeni viz. on-line kurz
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7.9 Aktivita 9 - Turniket

Téma

Inteligentni turniket

Tematicky celek

Programovaci prostfedi RobotC

Motivacni ramec

Na hudebnich koncertech a rtznych sportovnich akcich se zjistuje riGznymi zplGsoby aktualni pocet
navstévnikl. VétSinou se tomu tak déje diky tuniketlim, které séitaji pocet lidi, ktefi jimi projdou.
\V nasledujici uloze si takovy turniket vytvofime za pomoci ultrazvukového senzoru.

Pocet Zaku Skupina 8 - 10 student.

\Vék zaku 1. az 4. roénik SS a odpovidajici roéniky gymnazii

Pomucky Roboticka stavebnice EV3 a pocitace s nainstalovanym programovacim prostfedim RobotC (textova
gl?:;\l/?tr;/y POPIS I/ této uloze studenti vytvofi model jednoduchého turniketu, ktery s¢ita pocet névété\./nl'll(ﬁ kulturni akce.
S vyuZitim Qltra;vukovy sgnzor’budve’ pFes'né sn’l’rrjavt prps:tor uréeni prg’p’ﬁ'chodvdo a’re:ézly. Jgkﬂmlle jeho vysilanyv
pfistroje signal protne néktery z pfichozich navstévnikl, bude zapoc€itan. PoCet navstévnikl se bude postupné

pfi¢itat a vypisovat na displej.

Vhodné misto

BéZna uebna vybavena pocitaci s nainstalovanym programovacim prostfedim RobotC.

Cile aktivity Studenti se nauci pracovat s ultrazvukovym senzorem a nauci se zpracovavat jim zjiSténa data.
Rozvijené e e e . e
ozvijene Kompetence k u€eni, k FeSeni probléma.
kompetence
Predchozi v o .
zn(:l(ljocstci) Znalost funkce a rezimu ultrazvukového senzoru.

Mezipfedmétové
vztahy

Informacni a komunikacni technologie (algoritmizace).

Casovy plan Faze Cinnosti s pfistrojem Metody a formy, motivace
10 minut Tvorba modelu turniketu. Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace ¢innosti
vyudujicim.

15 minut Tvorba programu a prabézné Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace €innosti
testovani. vyucujicim.

5 minut Ovéreni funkénosti a zavérecné Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace ¢innosti
testovani. vyucujicim.

Hodnoceni Hodnocena bude priibézna prace na projektu a kvalita sestaveného modelu a funkénost vytvoreného

programu.
Zadani

V této aktivité se seznamite s funkci ultrazvukového senzoru. Vasim ukolem je vytvofit inteligentni turniket pro kulturni akce, ktery scita
pocet navstévnikl. Pozadavky na jeho funkénost jsou nasledujici:

1. Vytvofeny model musi byt jednoduchy a pIné funkéni (vyuZzijte ultrazvukovy senzor).

2. Prlchod turniketem musi byt snimam ultrazvukovym senzorem, ktery bude detekovat kazdého
pfichoziho navstévnika.

3. Jakmile navstévnik turniketem projde, bude zaznamenan.

4,

Aktualni po€et navstévnikl se bude vypisovat na displeji fidici jednotky.

Vysledny program ke stazeni ve formatu .C

Program ke stazeni viz. on-line kurz
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7.10 Aktivita 10 - Bomba

Téma

Bomba

Tematicky celek

Programovaci prostfedi RobotC

Motivacni ramec

Prace pyrotechnika neni zavidénihodna. Stoji za ni roky zkuSenosti, znalosti elektrotechniky a hlavné
pevné nervy. Zkuseny pyrotechnik ovSem dokaze vyhodnotit povahu vybusniny a jeji funkci a
zneSkodnit ji. Vasim ukolem v této aktivité ale bude vytvofit nepfedvidatelnou bombu, jejiz chovani
nebude mozné zjistit. Bude zaviset pouze na Stésti, zda se ji povede zneskodnit, &i nikoliv.

Pocet zak Skupina 8 - 10 studentu.

\Vék zakl 1. az 4. ronik SS a odpovidajici ro€niky gymnazii

Pomucky Roboticka stavebnice EV3 a pocitace s nainstalovanym programovacim prostfedim RobotC.

Strucny popis Ukolem Zaku je vytvofit program, ktery bude simulovat bombu. Potencialnimu pyrotechnikovi se na

aktivity displeji zobrazi vyzva, aby bombu zneSkodnil jednim ze tii nabizenych tlacitek. U Zadného z nich

s vyuzitim ovSem nebude zaruceno, Ze je spravné. Vyznam tlacitek se totiz bude nahodné generovat. Program

pFistroje Zaci doplni o vhodnou zvukovou signalizaci a vypis na displej.

\Vhodné misto Bézna u¢ebna vybavena pocitaci s nainstalovanym programovacim prostfedim RobotC.

Cile aktivity Studenti se nauci pracovat s tlacitky Fidici jednotky a nauc¢i se vyhodnocovat jejich stisk a reagovat na
néj.

Rozvijene Kompetence k u¢eni, k feSeni problém.

kompetence

Predchc_>2| Znalost prace s tlacitky fidici jednotky.

znalosti

Mezipfedmétoveé
\vztahy

Informacni a komunikaéni technologie (algoritmizace).

Casovy plan Faze Cinnosti s pFistrojem Metody a formy, motivace
45 minut Tvorba programu a jeho priibézné Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace ¢innosti
testovani. vyucujicim.
Hodnoceni Hodnocena bude pribézna prace na projektu a funkénost vytvofeného programu.
Zadani

V této aktivité se naucite vyuzivat tlacitka fidici jednotky. Vasim ukolem je vytvofit z Fidici jednotky pomyslny model bomby. Co pro
uspésnou realizaci musite zvladnout?

1. Zvolte si alespon tfi tlaCitka fidici jednotky, ktera budou pfedstavovat draty, které musi pyrotechnik
prestfihnout.

2. Programové zajistéte, aby zadné tlacitko nebylo uréeno ke zneSkodnéni bomby, ale aby se jejich funkce
nahodné ménila.

3. Program vhodné graficky a zvukové oSetrete.

Vysledny program ke stazeni ve formatu .C

Program ke stazeni viz. on-line kurz
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7.11 Aktivita 11 - Detektor svétla

Téma

Detektor svétla

Tematicky celek

Programovaci prostfedi RobotC

Motivacni ramec

Zafizeni detekujici uroven svétla v okoli nalezneme v mnoha mechanismech. Jednim z nich mize
byt napfiklad automatické osvétleni, které na zakladé detekce svételnych podminek spousti pouli¢ni
osvétleni Ci nikoliv. My se v této aktivité pokusime takovy detektor sestrojit. Vyuzijeme k tomu
barevny senzor, ktery rezim detekce svétla v okoli obsahuje.

Pocet zaku Skupina 8 - 10 studentu.

\Vék zakl 1. az 4. ronik SS a odpovidajici roEniky gymnazii

Pomiicky Roboticka stavebnice EV3 a pocitace s nainstalovanym programovacim prostfedim RobotC.
Strucny popis

aktivity Ukolem zak je sestrojit a naprogramovat jednoduchy detektor svétla, ktery rozliSuje svételné
s vyuzitim podminky v okoli. Na displeji nasledné zobrazuje, zda je svétla v okoli dostatek, ¢&i nikoliv.
pfistroje

\Vhodné misto Bézna u¢ebna vybavena pocitaci s nainstalovanym programovacim prostfedim RobotC.
Cile aktivity Zaci se nauci vyuzZivat cykly a podminky.

Rozvijené Kompetence k uceni, k feSeni problém.

kompetence

S;Z?g:t?z' Znalost prace s cykly a podminky. Znalost rezim0 barevného senzoru.

Mezipfedmétoveé
\vztahy

Informacni a komunikaéni technologie (algoritmizace).

Casovy plan Faze Cinnosti s pFistrojem Metody a formy, motivace
45 minut Tvorba programu a jeho priibézné Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace €innosti
testovani. vyucujicim.
Hodnoceni Hodnocena bude pribézna prace na projektu a funkénost vytvofeného programu.
Zadani

V této aktivité se naucite vyuzivat tlacitka fidici jednotky. Vasim ukolem je vytvofit z Fidici jednotky pomysiny model bomby. Co pro
uspésnou realizaci musite zvladnout?

1. Zvolte si alespon tfi tlacitka fidici jednotky, ktera budou pfedstavovat draty, které musi pyrotechnik
prestfihnout.

2. Programové zajistéte, aby zadné tlaCitko nebylo uréeno ke znesSkodnéni bomby, ale aby se jejich funkce
nahodné ménila.

3. Program vhodné graficky a zvukové oSetrete.

Vysledny program ke stazeni ve formatu .C

Program ke stazeni viz. on-line kurz
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7.12 Aktivita 12 - Stopky

Téma

Stopky

Tematicky celek

Programovaci prostfedi RobotC

Motivacni ramec

Kazdy spravny trenér potfebuje stopky. Vyuzivaiji je trenéfi vrcholovych sportovci, zavodniku, ale
také napfiklad ucitelé télesné vychovy. Pomoci nich kontroluji vykony svych svéfencu a ovéfuji
pfipadné zlepseni v jejich sportovnych vykonech. Jednoduché stopky si mGzeme vytvofit také
pomoci robotické stavebnice.

Pocet zaku Skupina 8 - 10 studentu.

\Vék zaku 1. az 4. roénik SS a odpovidajici roéniky gymnazii

Pomiicky Roboticka stavebnice EV3 a poc¢itace s nainstalovanym programovacim prostfedim RobotC.
Sliiﬂ/?tr;/y popIS Ukolem ?é!(_ﬂ je sestrojit a naprggram(_)vatjednpdvuchy Todel (Eigitvéln’icp stopek. Ty budovuvmé'l"'it
S vyuzitim pf)stupne tfi kovlg, !(ter?' zavodnik uraozll, anazaver vypisou prumerny cas na kolo ze zvmere’nych
ofistroje tfi kol. Jako méfici tlagitko stopek muze poslouzit tlacitko dotykového senzoru nebo nékteré

z tlacitek Fidici jednotky.

Vhodné misto

Bézna uebna vybavena pocitaci s nainstalovanym programovacim prostfedim RobotC.

Cile aktivity IZaci se naucCi vyuzivatpole.

Rozvijene Kompetence k ugeni, k fe$eni probléma.
kompetence

Predchozi Znalost prace s polem.

znalosti

Mezipfedmétoveé
\vztahy

Informacni a komunikaéni technologie (algoritmizace).

Casovy plan Faze Cinnosti s pfistrojem Metody a formy, motivace
45 minut Tvorba programu a jeho priibézné Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace €innosti
testovani. vyucujicim.
Hodnoceni Hodnocena bude prabézna prace na projektu a funkénost vytvofeného programu.
Zadani

Aktivita slouzi k tomu, abyste se naucili vyuzivat v programovacim prostfedi RobotC pole. Za timto u¢elem naprogramujete model
stopek, které budou splfiovat nasledujici pozadavky:

1. Zvolte si, ¢im budou stopky ovladany (napft. tla¢itko Fidici jednotky nebo tla¢itko dotykového senzoru).

2. Stopky se spusti po spusténi programu a po kazdém stisknuti tla¢itka bude zaznamenan ¢as aktualné
méreného kola.

3. Celkem budou zaznamenana tfi kola a nasledné bude spocten priimérny ¢as na kolo (vSechny ¢asy budou
vypsany na dipslej fidici jednotky).

Vysledny program ke stazeni ve formatu .C

Program ke stazeni viz. on-line kurz
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8 Tipy a triky

Vytvareni vlastnich metod

PFi vytvareni programu v RobotC nemusime vyuzivat pouze funkce obsazené v knihovné funkci. Je mozné si vytvaret také funkce
vlastni, které Ize nasledné pouzit na libovolnych mistech v programu. Diky tomu, Ze nebudeme funkci zapisovat opakované, zkratime a
zpfehlednime svUij program. Zarover si také usnadnime jeho vytvareni.

Funkce bez navratové hodnoty

Prvnim typem vlastni vytvarené funkce je takova funkce, ktera pfi svém zavolani nevraci zadnou hodnotu, pouze se provede urcita
sekvence pfikazl. Funkce se definuje klicovym slovem void znacicim funkci bez navratové hodnoty, za kterym je uveden jeji
nazev, pfipadné parametr uvedeny v zavorce. V téle funkce se poté uvadi kod, ktery se pfi jejim zavolani vykona.

Na obrazku nize muzete vidét pfiklad funkce bez navratové hodnoty véetné jejiho zavolani v hlavni ¢asti programu.

void vzdalenost (dink x)
i
i¥f [(SensorValue (ultrazvuk) > x)
i
motor [motori]
motor [motorE]

o
o;

Eask maini)

vzdalenost (20 ;

S navratovou hodnotu

Druha moznost realizace vlastni funkce je takova, od které o¢ekavame ziskani urcitého vysledku. Z toho davodu je nutné v jejim
zapisu definovat, jakého datového typu bude vraceny vysledek nabyvat. KliGovym slovem return na zaveér ur¢ime, jakou
hodnotu chceme po zavolani funkce ziskat.

Na obrazku nize muzete vidét jednoduchy pfiklad deklarace funkce s navratovou hodnotou i s jejim naslednym zavolanim a pouzitim v
hlavni ¢asti programu.

ink wvzdalenost [(ImE x|

{
*x = [(getUSDhistance (ultrazwvuk))] * 22;
retnrn x;

Eask main|()

while [(true)
{
ink x = 0;
int wypocet = wvzdalenost (x):

Dotaz task

Rozsifujici moznosti fizeni umozZriuje vlastni vytvoreny dotaz task. Pfi jeho deklaraci v programu je definovan klicovym slovem task
nasledovanym nazvem dotazu a jeho parametry. Jeho zavolani v hlavni €asti programu je poté provedeno pfikazem starTask, jehoz
parametrem v zavorce je nazev dotazu. Od klasické funkce se dotaz li§i moznostmi jeho fizeni. Jedna se napfiklad o fizeni vypocetniho
vykonu pfifazeného pro vykonavani funkce nebo prioritu jejiho vykonavani.

Jednoduchy pfiklad deklarace a nasledného zavolani dotazu miiZete vidét na nasledujicim obrazku.
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task detekeoe ()
{
uhile [ kErue)
{
if|getGyroRate (gyro) > -20 £ getGyroRate(gyro) < 20)
{

motor[motord] = Z0;
i
else
i

motor[motord] = 0O;

waitiMseco (S000)
i

Fask maini()

startTask (detekoe) ;

9 Zavérecné tipy

Doporuéeny multimedialnimaterial
Nabidka zakladnich i doplfikovych komponent na prodejnim webu ¢eské spole¢nosti EDUXE s.r.o. (odkaz viz. on-line kurz)

Oficialni stranky spole¢nosti Robomatter - tviirce programovaciho prostfedi RobotC (odkaz viz. on-line kurz)
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Projektovy denik - Programovaci prostredi EV3

Jméno:

Trida:

Programovaci prostredi
EV3

Strucny postup (problémy fesené pfi prdci,
zplsob reseni)

Hodnoceni vyucujiho
(splnéno/nesplnéno)

Aktivita 1 - Pfiprava
projektu

Datum:

Aktivita 2 - Lopatkova
turbina

Datum:

Aktivita 3 - Kuchyniska
minutka

Datum:

Aktivita 4 - Rizeni
pasového transportéru

Datum:

Aktivita 5 - Zelezni¢ni
prejezd

Datum:

Aktivita 6 - Kreslici tabulka

Datum:




Programovaci prostredi
EV3

Strucny postup (problémy resené pfi prdci,
zpusob rfeseni)

Hodnoceni vyucujiho
(splnéno/nesplnéno)

Aktivita 7 - Ru¢ni mixér

Datum:

Aktivita 8 - Rozpozndvac
barev

Datum:

Aktivita 9 - Detektor padu
pevného disku

Datum:

Aktivita 10 - Turniket

Datum:

Aktivita 11 - Bomba

Datum:

Aktivita 12 - Detektor svétla

Datum:

Aktivita 13 - Stopky

Datum:




Projektovy denik - Grafické programovaci prostiredi RobotC

Jméno:

Trida:

Grafické programovaci
prostredi RobotC

Strucny postup (problémy fesené pfi prdci,
zplsob reseni)

Hodnoceni vyucujiho
(splnéno/nesplnéno)

Aktivita 1 - Ru¢ni mixér

Datum:

Aktivita 2 - Vystrainy
semafor se zvukovou
signalizaci

Datum:

Aktivita 3 - Detektor padu
pevného disku

Datum:




Projektovy denik - Textové orientované programovaci

prostredi RobotC

Jméno:

Trida:

Programovaci prostredi
RobotC

Strucny postup (problémy fesené pfi prdci,
zplsob reseni)

Hodnoceni vyucujiho
(splnéno/nesplnéno)

Aktivita 1 - Lopatkova
turbina

Datum:

Aktivita 2 - Kuchyriska
minutka

Datum:

Aktivita 3 - Rizeni
pasového transportéru

Datum:

Aktivita 4 - Zelezni¢ni
prejezd

Datum:

Aktivita 5 - Kreslici tabulka

Datum:




Programovaci prostredi
EV3

Strucny postup (problémy resené pfi prdci,
zpusob rfeseni)

Hodnoceni vyucujiho
(splnéno/nesplnéno)

Aktivita 6 - Ru¢ni mixér

Datum:

Aktivita 7 - Rozpozndvac
barev

Datum:

Aktivita 8 - Detektor padu
pevného disku

Datum:

Aktivita 9 - Turniket

Datum:

Aktivita 10 - Bomba

Datum:

Aktivita 11 - Detektor svétla

Datum:

Aktivita 12 - Stopky

Datum:




