LEGO MINDSTORMS EV3 MakeCode

1. ULOHA - ZJISTENI RYCHLOSTI ROBOTA

Cilem této ulohy je zjistit na pripravené draze maximdalni rychlost primocarého
rovnomérného pohybu robota. V platformé MakeCode se jeho rychlost udava
v procentech, coZ je z fyzikalniho hlediska nepresné. Abychom pozdéji mohli pracovat
s konkrétnimi hodnotami, budeme potirebovat znat jeho okamzitou rychlost v.

Pomuicky:
e draha (runway)
e vhodné méridlo délky
e stopky
Doporuceny postup:
1) Zjistéte, jak dlouhy Usek je vyméreny na draze.
2) Rozmyslete si, jaky bod na robotu budete sledovat (pro presné urceni casu).
3) Pripravte jednoduchy kéd pro pohyb pomoci procent v prostiedi MakeCode.

4) Nastavte, jak dlouho robot pojede touto rychlosti, abyste ho nemuseli dohanét po
uCebné nebo chodbé.

5) Zjistéte rychlost i pfi nastaveni niZsi rychlosti a porovnejte vysledky, zda zjiSténé
udaje jsou rovnomérné, pripadné meéite dany tsek znova.

Otazky k zamysleni:
1) Jakym vzoreCkem zjistite rychlost télesa pfi rovhomérném primocarém pohybu?
(Mtzete si pomoct jednotkou rychlosti)

2) Kolik procent nastavite pro motory robota, kdyZ chcete zjistit polovi¢ni nebo
ctvrtinovou rychlost robota?
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2. ULOHA - PLYNULY ROZJEZD ROBOTA PRI STALEM

ZRYCHLENI

JelikoZ jiZ znate, jakou rychlosti se robot pohybuje pti zadani urcitych procent pro motory,
miiZete zacit pracovat se zrychlenim za urcity cas.

Cilem této ulohy je nastavit pro robota rovnhomérné zrychleni z nulové rychlosti vo na
maximalni rychlost v za jednu sekundu.

Doporuceny postup:

1)

2)

3)
4)

5)
6)

Pripravte si proménné, které budete potrebovat - okamZitou rychlost, okamZity
cas, celkovy Ccas, zrychleni, pocdtecni rychlost (v0), vyslednou rychlost (v1),
proménnou pro rychlost v procentech.

Nastavte prikaz, aby se proménné ukazovaly na kostce a mohli jste tak mit prehled
o spravnosti kédu.

Pomoci matematickych operaci nechte robota vypocitat zrychleni.

Nastavte proménnou okamZitou rychlost pomoci proménné zrychleni a okamZitého
casu.

Nastavte proménnou rychlost v procentech pomoci okamZité rychlosti.

Vyuzijte prikaz pro béh motort za urcity ¢as a nastavte co nejmensi ¢as pro béh
motoru - méinte proménnou okamZity ¢as o tu samou hodnotu, dokud nedosahne
stejného cisla jako celkovy Cas.

Otazky k zamysleni:

1)
2)
3)

Jakym vzoreckem zjistite rovnomérné zrychleni télesa pri pfimocarém pohybu?
Jak byste vyjadrili okamZitou rychlost, kdyZz znate vzorecek pro zrychleni?

Jak se da zjistit okamzita rychlost v procentech, kdyz znate maximalni rychlost, tedy
rychlost 100 %?
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3. ULOHA - ROVNOMERNE ZRYCHLENi A ZPOMALENI
PRI DETEKCI BAREV

Vas robot jiz umi zrychlit znulové na maximalni rychlost. V této tloze bude robot
rozpoznavat barvy pomoci senzoru barev a bude podle nich regulovat rychlost. Pti detekci
zelené barvy robot pojede/zrychli na maximalni rychlost, pti detekci Zluté barvy robot
zpomali napt. z 0,5 m/s (okamZita rychlost) na 0,2 m/s a pti detekci Cervené barvy robot
plynule zastavi. Pro vSechny zmény rychlosti nastavte €as jednu sekundu. Detekci ¢ervené
barvy programujte v JavaScriptu.

Abyste mohli zacit programovat, pridejte své stavebnici senzor barev do takové pozice,
aby byl senzor ve vySce pripravenich znacek.

Cilem této ulohy je seznamit se s funkci senzoru barev, umét s nim pracovat v kédu. Dale
na zdkladé zadani umét upravit nastaveni proménnych, matematickych operaci a mit

spravny sled ptikazl. V posledni ¢asti tohoto ulohy je cilem pochopeni zapisu v textovém
koédu JavaScript.

Vytvoirené programy priibézné zkousejte jak na simulatoru robota, tak i na
pripravené draze.
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1. Zrychleni pri detekci zelené barvy

Doporuceny postup:

1)

2)

3)
4)

5)

Zmérte vysku stojanu s barvou, piipadné ke stojanu priloZte robota, abyste védéli,
do jaké vysky musite senzor pripevnit. Vhodné je volit misto v predni ¢asti robota
a z boku. Pripevnéni volte staticky, aby se pfi jizdé senzor neuvoliioval nebo
dokonce nepadal.

V prostiedni MakeCode, v zalozce s prikazy ksenzorim, vyhledejte vhodnou
vstupni udalost pro detekci barvy a zvolte zelenou barvu.

Zkopirujte kod pro jizdu robota ze startu.

Zkontrolujte chod programu po detekci zelené barvy, upravujte c¢asti, které se maji
liSit na rozdil od ptivodniho kédu pfti zrychleni ze startu.

Pro plynuly chod robota pti detekci barvy nastavte, aby po zaznamenani barvy
pokracoval ptivodni rychlosti dalsi alespon 0,2 s.

Otazky k zamysleni:

1y
2)

Dle ¢eho urcujeme cislo portu pro senzor v MakeCode?

Pokud ma robot zrychlit pti detekci zelené barvy, bude jeho pocatec¢ni rychlost
nulova, kdyz k té znacce musel prijet, tedy se jiZ pohyboval? Kde je uloZena
rychlost, kterou se robot aktualné pohybuje?

2. Zpomaleni pri detekci zluté barvy

Doporuceny postup:

1)
2)

3)
4)
5)

6)

Zkopirujte kod pro detekci zelené barvy a upravte ve vstupni udalost (barvu).

Vytvoite novou proménnou zpomaleni a nastavte jeji hodnotu pomoci
proménnych v0, vl a t.

Kontrolujte vystupni hodnoty proménnych a chod motori na simulatoru robota.

V ptipadé chybnych hodnot na simuldtoru piste pribéh cyklu na papir, jak robot
s hodnotami pracuje. Upravujte vas postup tak, aby konecna rychlost vm/s byla
spravna.

Pro plynuly chod robota pri detekci barvy nastavte, aby po zaznamenani barvy
pokracoval ptivodni rychlosti alespon dalsi 0,2 s.
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Otazky k zamysleni:
1) Jak vyjadirime zpomaleni, aby vysledna hodnota nebyla zaporna? Ktera rychlost je
na pocatku vétsi?

3. Zastaveni pri detekci ¢ervené barvy
Prekliknéte do textového kddu (JavaScript).

Doporuceny postup:
1) Zkopirujte kod pro detekci Zluté barvy a upravte ve vstupni udalost (barvu).

2) Projdéte prikaz za prikazem a ve vasi skupince vyhodnocujte, zda je piikaz vhodny
pro zastaveni, nebo zda ho musite zménit ¢i odebrat.

3) PriibéZné kontrolujte zmény i blokovém editoru a na simulatoru robota.

Otazky k zamysleni:
1) Jaka musi byt konec¢na rychlost robota, kdyz ma zastavit?

2) Bude nakonci programu (po ukonceni cyklu s podminkou) ptikaz pro béh motort,
kdyZ ma robot zastavit?
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4. ULOHA - ODBOCENI NA KRIZOVATCE

Vramci této ulohy musi robot zaznamenat kriZovatku pomoci modré znacky. Po
zaznamenani modré barvy robot zpomali a otoc¢i se o 90°doprava. Po odboceni plynule
zvysi rychlost na maximalni hodnotu a po dvou sekundach zastavi.

Doporuceny postup:
1) Pripravte vstupni udalost pro detekci modré barvy.

2) Vlozte kod pro béh kazdého motoru zvlast tak, aby se soucasné tocily oba, ale
kazdy jinou rychlosti.

3) ZkouSejte otaceni na pripravené draze a hodnoty pro motory dle chovani robota
upravujte.

4) Dopliite kédy pro zpomaleni a zrychleni, spravné kod zacleiite do pripraveného
koédu pri detekci modré barvy.

5) Upravte ¢as zpomaleni tak, aby se robot pfi jizdé nedostal prili§ do kriZovatky
a neodbocil tim padem do Spatného pruhu.

Otazky k zamysleni:
1) Ktery motor se musi otacet rychleji a ktery pomaleji, pokud robot zahyba doprava?
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5. ULOHA - DEJ PREDNOST V JiZDE

Pro tuto dlohu je opét jako draha pripravena kiiZovatka, pres kterou tii roboti pokracuji
rovné, jeden robot odboci vpravo (vyuZijte kod z predchozi tlohy).

Uloha je koncipovana tak, Ze robot piijede na neoznac¢enou kfizovatku a musi hlidat jeji
pravou ¢ast, jelikoz plati pravidlo pravé ruky, tedy prednost v jizdé zprava.

Pti startu se robot plynule rozjede na maximalni rychlost (pifipadné trochu nizsi), pokud
zaznamena prekazku, kterd je bliZ jak 50 cm, robot musi zpomalit (stejna rychlost jako pfti
detekci zluté barvy z dlohy s barevnymi znackami). PribliZi-li se robot k objektu/prekazce
na vzdalenost mensi nez 35 cm, musi plynule zastavit. Pokud prekazka po pravé strané
odjede, robot se musi opét rozjet do maximalni rychlosti (v tomto piipadé nastavte pohyb
na 6 sekund), pripadné rychlosti nastavené pro zpomaleni, jestliZe je ve vzdalenosti do 50
cm jiny objekt.

Doporuceny postup:
1) Zjistéte, jaky senzor je vhodny na detekci prekazky.

2) Pripevnéte senzor pevné k robotu tak, aby byl naklonén mirné doprava a dokazal
tak detekovat pirekazku v pravé ¢asti krizovatky. (Doporucuji naklonéni vyzkouset
na draze.)

3) Vytvorte jednoduchy program, ktery po detekci objektu vypiSe na displeji kostky
danou vzdalenost prekazky.

4) Vytvorte proménnou vzdalenost, do které se bude ukladat hodnota ze senzoru.
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5) Upravte program tak, aby pii detekci prekazky ve vzdalenosti do 50 cm zacal
zpomalovat - vyuzijte kod z predchozich uloh.

6) Prejdéte do JavaScriptové ¢asti a doplite kdd pro zastaveni tak, aby robot pri
detekci ve vzdalenosti mensi nez 35 c¢cm zastavil.

7) Doplnte zbyvajici kdd pro zrychleni v pripadé, Ze pred robotem prekazka neni -
zrychleni na maximalni rychlost.

8) Pribézné testujte na simulatoru a na vasSem robotu, piipadné kéd vcetné
vzdalenosti upravte tak, aby robot nezastavil daleko pred kriZovatkou nebo
v kfiZovatce.

Otazky k zamysleni:
1) Co za hodnoty zpracovava senzor, ktery potiebujete?

2) Vjakém portu mate pripojeny senzor a jaky port mate nastaveny v MakeCode?

3) Jakvyjadrite k6dem vétu ,KdyZje vzdalenost mensi nez 50 cm, zpomal na 0,2 m/s“
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