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5 PRAKTICKA CAST

5 Prakticka cast

Prakticka cast prace se vénuje ovérovani tloh z ucebnice ,,Robotika s LEGO
Mindstorms pro 2. stupen zakladni skoly“ [55] a tvorbé novych tloh pro robotickou
stavebnici VEX GO. Nové navrzené tlohy jsou zpracovany v ramci diplomové
prace z divodu, ze nebylo mozné vSechny piivodni tlohy predélat pro praci se
stavebnici VEX GO.

Ptvodni ucebnice se sklada z 11 kapitol. Kapitoly jsou dale rozdéleny na
jednotlivé podilohy, pricemz vybrané tlohy jsou dale rozélenény na dil¢i tkoly,
viz obrazek ¢. 1 nize. V textu praktické ¢asti prace zustala zachovana ptivodni

struktura a dochéazi tedy k rozliSeni mezi: tkoly, hadankami a ndpovédami.

V dnesni hodiné se naucime fidit pojizdného robota, kterého jsme sestavili v minulé hodiné.
Vezmeéte si svého robota a pustte se do feseni.

2. Oziveni pojizdného robota <——Kapitola '

A Hadank
Uloha L

Ukol

ovaci prostredi EV3 a feste jednotlivé tikoly uvegené lozkdch nize.

‘e

Obrazek 1: Ukdzka rozclenénd iloh a tkold v pivodni ucebnici

5.1 Kapitola 1: Stavime pojizdného robota

Prvni kapitola je kratka, obecnd a zabyva se stavbou zékladniho pojizdného
robota. Ackoli se kapitola muze jevit trivialni, je dulezitd predevsim z duvodu
dalsi prace se zadkladnim robotem i v nasledujicich kapitolach. Mimo jiné i kvli
seznameni se stavebnici, rozvijeni konstrukénich dovednosti a zrucnosti.

Na kapitolu je dle piuvodni ucebnice stanovena jedna vyucovaci hodina (45 mi-
nut). Vyjma stavéni robota kapitola nastini prvotni pfipojeni, a pro rychlejsi
zaky je pripraveno prozkoumani programovaciho prostiedi véetné prvnich pohybt

robota, napriklad pohyb doptredu, dozadu ¢i otoceni do strany.

5.1.1 Stavba robota — ptivodni ucebnice

Stavba robota podle metodik uvedenych u ptivodni ucebnice zabere nezkusenému

uzivateli priblizné 45 minut, zatimco zkuseny stavitel ji zvladne dokoncit zhruba
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za 15 minut. Tento ¢asovy tidaj odpovida dobé sestaveni robota, kdy byl v ramci

praktické c¢asti robot postaven béhem 20 minut.

Obrazek 2: Sestaveny robot LEGO Mindstorms (jiZ s pripojengmi motory
k ridici jednotce)
Zakladniho pojizdného robota ze stavebnice LEGO Mindstorms lze postavit
dle manualu. Tento navod se nachazi v papirové podobé v krabici s dilky a také

v puvodni ucebnici, kde je odkaz na dokument ve formatu PDF| ktery obsahuje

2D manual, jak postavit zakladniho robota viz obrazek ¢. 2 vyse.

5.1.2 Stavba robota — stavebnice VEX

Zékladni podoba pojizdného robota ze stavebnice VEX GO byla postavena béhem
10 minut. Ke kratsimu ¢asovému udaji pravdépodobné prispéla minimalistickd

kostra robota, na kterou bylo potieba vyuzit méné dilki nez u stavebnice LEGO.

Obrazek 3: Sestaveny robot VEX GO (jiZ s pripojenymi motory k ridici
jednotce)
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VEX ke stavbé zakladniho pojizdného robota, ktery je dle oficidlnich stranek
u stavebnice VEX GO nazvany ,,Code Base* nabizi dvé moznosti manualu. Prvni
manudl je 2D a je podobny jako u LEGO Mindstorm. Oproti LEGO nabizi VEX
manual ve 3D. Tento virtualni manudl ukazuje krok po kroku, jak méa stavitel
pokracovat. Uzivatel zde muze v daném kroku otacet vizualizaci, priblizovat,
oddalovat a na konci kazdého kroku se zobrazi animace ptripojovani danych dilku.
Tyto manualy jsou dostupné bud na strankach ,,vexrobotics“, nebo se lze odkazat

na manualy skrze programovaci prostiedi, kde se nachazi zalozka ,konstrukce®.

5.1.3 Shrnuti kapitoly 1

V této kapitole nebylo potieba provést zadné zmény oproti pivodni uc¢ebnici, jelikoz
se kapitola primarné zabyva stavénim pojizdného robota. Samotna stavba robota
je u obou stavebnic stejna, a proto lze tuto kapitolu zachovat i u stavebnice VEX
GO. Jedinymi rozdily v této kapitole jsou moznosti vybéru manualu a rozdil v dobé
stavby zakladniho robota. Coz pravdépodobné vypovida o tom, ze stavebnice VEX
GO je primarné urc¢ena pro prvni stupen zakladni skoly na rozdil od stavebnice

LEGO, ktera je ur¢ena na stupen druhy.

5.2 Kapitola 2: Oziveni pojizdného robota

Druhéa kapitola plynule navazuje na predchozi tivodni kapitolu. V prvni kapitole
bylo primarnim cilem postavit zakladniho pojizdného robota, se kterym se ve
druhé kapitole dale pracuje. Na zacatku se zaci seznami s tim, jak pripojit motory
k Tidici jednotce a jak propojit robota s pocitacem.

Nasledné se zaci seznami se zakladnimi pohyby pojizdného robota véetné jeho
fizeni. Prozkoumavaji blokové orientované programovaci prostiedi prizptisobené
primo pro danou stavebnici. V tomto prostredi se seznamuji s vytvarenim za-
kladniho k6du pomoci bloki (v puvodni uéebnici fazenych horizontélné), zménou
parametri a celkovou strukturou prostiedi. Podle metodickych listi ptivodni
ucebnice je predpokladand casova dotace pro druhou kapitolu dvé vyucovaci

hodiny.
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5.2.1 Oziveni robota — pivodni ucebnice

V prvni ¢asti druhé kapitoly, v tloze 2.1 Zaci pripoji motory pomoci kabeli
k fidici jednotce. Vstupni porty na fidici jednotce jsou oznaceny pismeny A az D.

Poskladany a pripojeny robot je vyobrazen na fotografii v predchozi kapitole

[>tavba robota — puvodni ucebnice|

yZacindme — prvni program® je nézev nasledujici ulohy, jez nese ¢islo 2.2 a je
zaméfena na prvni pohyby robota. V této ¢asti se nachazi jiz vytvoreny kod od

autorti uc¢ebnice, ktery je v ptvodni ucebnici ke stazeni.
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Obrazek 4: Proni program — uloha 2.2

V tloze 2.3 maji zaci prvni program z predchozi tlohy nahrat do robota.
Zde si zaci prakticky sami vyzkousi, jak robota pripojit k pocitaci a zkontroluji
spravné pripojené motory a senzory. Dale néasleduje tloha 2.4 ktera je sérii dil¢ich
tikolfi zahrnujici t¥i tkoly a jednu haddanku. Cést s ndzvem ,,Uéime robota jezdit*
vychéazi z prvniho programu od autort. Tyto tkoly jsou postavené predevsim na
otazkach tykajicich se funkénosti kodu a tprav parametri pro rizeni robota.

Ukoly 2.4.1 a 2.4.3 vychdzi z kédu vyobrazeného vyse, a proto nenf t¥eba jej
znovu uvadeét. V téchto tkolech se ke kodu vazou otazky: ,,Co se stane, pokud
motory pripojite k dangm portim dle obrazku, program nahrajete do ridici jednotky
a spustite?“, ,Co musite v programu zmenit, aby robot ujel pouze polovinu této
vzddlenosti?“ Ukol 2.4.2 ma mirné upraveny predchozi kéd a véZze se k nému
otazka: ,,V cem se tento program lisi od predchoziho a jaky pohyb robot vykond

nyni?“
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Obrazek 5: Kod k ikolu 2.4.2
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V hadance 2.4.4 maji zaci prijit na to, proc¢ robot po spusténi kédu vyobra-
zeného nize nevykond zadny pohyb. Zde se nachézi jisty chytak, ktery se skryva
v nastaveni Tizeni pohybti robota. Je zde nastaveno, ze kola robota maji provést
oto¢eni motoru o jeden stupen (ackoli robot ptikaz vykona, pohyb je pro lidské

oko neviditelny).

Obrazek 6: Kod k hadance 2.4.4

V prostied druhé kapitoly se nachazi souhrnnd tloha 2.5, kde maji zaci vytvorit
vlastni kod. Robot musi ujet vzdalenost ¢tyf otdcek kol na rychlost motoru 50 %

a nasledné na dalsi dvé otdcky zrychli na 100 %.
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Obrazek T7: Resend tlohy 2.5

Uloha 2.6 také obsahuje sérii dil¢ich tkolt a hadanek. ObsaZeny jsou zde
predevsim otazky tykajici se vyobrazenych kodi, véetné tikold obsahuji chytaky
k zamysleni. Ukol 2.6.1: LJaky je rozdil mezi programy na obrdzku?“, ,Pomoci
kterého programu robot ujede delsi vzddlenost?“ Predevsim se klade diraz na
pochopeni hodnoty parametri v blocich, v kombinaci s rezimy Tizeni robota. Zde
se nachazi témer totozné bloky, avsak s rozdilnou hodnotou parametru a ve dvou

rezimech pro tizeni otaceni motoru. Nicméné oba kédy maji totozny vyznam.

Obrazek 8: Kody k tikolu 2.6.1
Ukol 2.6.2: , Ve kterém pripadé robot urazi del$i vzddlenost? Dokdzete najit
odpovéd jen na zdkladé obrdzku?“, ,Jaky je rozdil mezi obéma programy?“ Kédy
opét vypadaji témeér totozné, tentokrat vsak s rozdilnym parametrem u nastavené

rychlosti motor.
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Obrazek 9: Kody k tkolu 2.6.2

Hédanka 2.6.3: , Kolik centimetri robot ujede, pokud spustime program na
obrazku? “ Vysledkem je vzdalenost 34-36 cm. To mohou zaci zjistit zmérenim ujeté

vzdalenosti (napr. pravitkem) nebo vypoctem z obvodu kola (obvod = 17,5 c¢m).
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Obrazek 10: Kod k hdadance 2.6.3 a 2.6.4
Héadanka 2.6.4 se vaze ke kodu vyobrazenému nad textem: ,Jak zajistite, aby
stejnou vzddlenost, jako v predchozi hddance, ujel robot zadanim ve stupnich?“
Resenim je prepnuti rezimu fizeni a nastaveni hodnoty 720°.
Ukol 2.6.5 se tykd vytvoreni vlastniho jednoduchého programu, aby robot ujel

co nejpresnéji 30 cm. Reseni tohoto tikolu:

Obrazek 11: Resent tkolu 2.6.5

Vv,

Uloha 2.7 v ptvodni u¢ebnici je oznacena jako naroénéjsi. Zaci zde maji vytvorit
kod na zakladé znalosti naucenych v predchozich tlohach. Znéni tlohy: |, Vytvorte
program, pomoci kterého robot ujede vzdalenost 5 otacek kol, poté se otoci o 90°
vpravo a nadsledné ujede dalsich 5 otacek. “ Testovanim ulohy v rdamci praktické

c¢asti bylo zjisténo, ze pro otoceni robota o 90° staci jedna otocka jednoho z motort.

Obréazek 12: Resent pokrocilejsi ilohy 2.7
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Uloha 2.8 je pro rychlejsi zdky a je zalozena na tfech tkolech. Ukol 2.8.1:
LZaridte, aby robot ujel 15 cm, pak na 3 vteriny zastavil, poté se znovu rozjel a ujel
15 e¢m. “ Tato uloha je ve své podstaté jednoduché, jelikoz 1ze vychéazet z tkolu
[2.6.5] kde byl vytvoten kod, aby robot ujel vzdalenost 30 cm. V tomto piipadé
staci pocet otacek vydélit dvéma a ziskame tak vzdélenost 15 cm. Mezi bloky;,

které 1idi motory, byl vlozen blok s pauzou tii sekund.
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Obrazek 13: Resenit tkolu 2.8.1

G

Ukol 2.8.2: , Zaridte, aby robot ujel 30 cm, ndsledné zastavil a zacouval zpét
na pocatecni pozici. “ Kéd pro tento tikol byl vytvoren principialné totozné jako
vyobrazeny kod vyse. Byla zde vlozena jedna sekunda pro vyckani, aby bylo patrné,
ze robot opravdu zastavil. Ve tfetim bloku byla nastavena zaporna hodnota, aby

robot couval na ptivodni pozici.
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Obrazek 14: Resent tkolu 2.8.2

V tdkolu 2.8.3: , Zaridte, aby robot ujel 30 cm, otocil se o 18(0° a dojel zpét na
vychozi pozici. “ Pro tento tkol bylo vyuzito znalosti z predchozich tkoli, a proto
nebyl problém tento kod sestavit. Pro otoceni o 180° bylo po nékolika testovanich

zvoleno 2,1 otocky jednoho z motort, aby tihel byl co nejpresnéjsi.

Obrazek 15: Resent tkolu 2.8.3

Druha kapitola je uzavtena zavére¢nou tlohou 2.9. Zde zaci programuji robota,
aby ujel vyobrazenou drahu, ktera je znazornéna v puvodni uc¢ebnici obrazkem.

Slovné lze tuto drahu popsat néasledovné: Sest otdcek dopredu na rychlost 100 %,
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otocit se 0 90° doleva, ¢tyti otacky rovné na rychlost 60 %, otocit se o 90° doprava

a dvé otacky rovné na rychlost 30 %.
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Obrazek 16: Resent dlohy 2.9

5.2.2 OzZiveni robota — stavebnice VEX

Zacatek kapitoly lze ztotoznit u obou stavebnic. Zaci maji v prvé fadé piipojit
motory k tidici jednotce. Vstupni porty na fidici jednotce jsou oznaceny cisly
jedna az CtyTi. Sestaveny a ptipojeny robot je vyobrazen v predchozi kapitole[5.1.2

Vhodné je zminit, ze u stavebnice VEX GO je po pripojeni motort k ridici
jednotce nutné pripojit samotnou ridici jednotku k baterii. Baterie je v konstrukei
robota zakomponovana jako samostatny komponent (neni soucasti fidici jednotky).

Aby bylo mozné robota zacit programovat, bylo nutné v programovacim
prostiedi nastavit pouzivané komponenty. Ve VEXcode GO se nachazi tti ikony,
pricemz kliknutim na prvni ikonu (pfipominajici lego kostky) se zobrazila nabidka
,Pridat zatizeni“. Poté bylo potiebné zvolit typ konstrukce. V prvni kapitole bylo
sestaveno vozidlo zvané Code Base, a proto bylo vybrano stejnojmenné zatizeni.
To mélo za nésledek, Ze v panelu s programovacimi bloky se automaticky pridaly

nové bloky pottebné k fizeni robota (které doposud v panelu nebyly).

Zafizeni

ke Pridat zafizeni

Vybrat zafizeni

| Ay

CODE BASE ROBOT ARM SUPER CAR

CUsSTOM
ROBOT

ZRUSIT

Obrazek 17: Nabidka pro zvoleni — zarizeni, komponenti
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V ptivodni ucebnici je prvni program z tilohy 2.2 sestaven v blokovém prostiedi,
kde se bloky sklddaji do fadku (horizontélné). VEXcode GO vyuziva sklddani do
sloupce (vertikalné). V tomto prostiedi se pouzivaji odlisné bloky. Proto prvotni

program od autorii by ve VEXcode GO mohl vypadat naptiklad takto:

nastav rychlost pohenu na e %

jed dopredu ¥

nastav zastaveni pohonuna brzda ¥

zastav pohon

Obrazek 18: Pruni kod v podobé vertikdalniho blokového prostredi — uloha 2.2

V 1loze 2.3 bylo cilem spustit prvotni program a ozivit tak postaveného robota
z prvni kapitoly. V nésledujici loze 2.4 se nachazi sada tii ikoli a jedné hadanky.
Ukol 2.4.1: ,,Co se stane, pokud motory pripojite k dangm portim dle obrdzku,
program nahrajete do tidici jednotky a spustite?“ Otazka se vztahuje ke kdédu
vyobrazenému vyse (kéd z dlohy 2.2). U VEX GO vsak z kédu neni ziejmé, ke
kterym portim maji byt motory pripojeny. Proto je zadouci v danych pripadech
upravit zadani tak, aby bylo patrné ke kterym portiim maji byt motory ptripojeny.

Ukol 2.4.2: ,V éem se tento program lisi od predchoziho? A jaky pohyb robot
vykond nyni?“ Kod je odlisny pouze v parametru rychlosti pohonu. Jelikoz je

uvedena zaporna hodnota, robot pojede dozadu.

£

nastav zastaveni pohonu na brzda ¥

zastav pohon

Obrazek 19: Upraveny parametr pohonu — iloha 2.4.2

Ukol 2.4.3: ,,Pomoct programu na obrdzku ujede robot urcitou vzddlenost. Co

musite v programu zmenit, aby robot ujel pouze polovinu této vzddlenosti? Vymyslete
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resent a otestujte ho.“ Tato otazka se vztahuje ke kodu uvednému pod textem
a nabizi dvé moznosti reseni. Jednou z moznosti je zménit rychlost pohonu na

polovinu anebo upravit ¢as tak, aby byl polovi¢éni oproti pivodnimu casu.

nastav zastaveni pohonuna brzda ~

zastav pohon

Obrazek 20: Upraveny parametr casu — uloha 2.4.3

Hadanka 2.4.4: , Nyni pro vis mame jednu hdadanku. Proc se robot po spusténi
tohoto programu nerozjede? “ Tato tloha byla zasadni pro dalsi praci se stavebnici
VEX GO. Nebot pridané zatizeni ,,Code Base“ neumoznuje fizeni motoru pomoci
otacek, ani v rezimu tizeni pomoci thlovych stupnt, jak je tomu u stavebnice
LEGO v ptvodni ucebnici. Zarizeni ,,Code Base® nabizi v blocich pohybu motort
pouze tTi rezimy: neptetrzity pohyb vpred, pohyb do kontaktu s prekazkou nebo
ujeti zadané vzdalenosti v milimetrech ¢i palcich.

Bylo zjisténo, ze pri pridani zatizeni ,,Custom Robot“ misto ,,Code Base* lze
ovladat oba motory nejen samostatné, ale také v pozadovanych otackéach a stupnich.
V levém panelu se automaticky zobrazily bloky pro ovladani jednotlivych motor.

Poslednim dulezitym krokem pii pridani ,,Custom Robot* byla tprava sméru
otaceni motori. Kvili zrcadlové konstrukei motorti se jeden motor otécel opacné,
coz zpusobovalo otaceni robota na misté. Proto bylo nutné v aplikaci nastavit,
aby se jeden motor pohyboval vpred a druhy v opac¢ném sméru.

Nevyhodou pridanim zarizeni ,,Custom Robot“ pro nastaveni jednotlivych
komponentt je, ze nelze pracovat s obéma motory soucasné jednim blokem jako
tomu bylo u zarizeni ,Code Base“. Tato problematika je podrobnéji vyobrazena

na dalsi strané a v nasledujicich fesenich tloh praktické c¢asti prace.
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Zarizeni

Zafizeni

+ Pridat zafizeni

Vybrat zafizeni Nazev a pokyny pro zménu

| B
[ | B dopredu dozadu

CODE BASE ROBOT ARM SUPER CAR P A~
CUSTOM
ROBOT Normalnf Q Couvat
ZRUSIT HOTOVO

ZRUSIT

Obrazek 21: Priddni zarizeni — Obrazek 22: Nastaveni opacného

Custom Robot otaceni motoru

NizZe na obrazku ¢. 23 je zpracovani hadanky 2.4.4 pomoci otdceni motoru
uhlovym stupném. Vyjma toho je k povsimnuti, ze kazdy motor je fizen vlastnim
blokem. Ovsem pro spravnou funkénost kédu a chod robota je dilezité, aby
u prvniho bloku pohanéjici jeden z motori bylo zaskrtnuto ,a necekej“. Tim se

zajisti, ze otaCeni dvou motorua probéhne soucasné.

nastav rychlost Motor1l ¥ na @ %

nastav rychlost Motor4 ¥ na @ %

otoc Motorl ¥ dopiedu * o ° stupiiic ¥ 4 a necekej

oto¢ Motor4 ¥ dopiedu ¥ o ° stupia v B

Obrazek 23: Kod k hadance 2.4.4

Uprostted druhé kapitoly se nachazi iloha 2.5 s nazvem ,stiiddme rychlosti®.
V LEGO Mindstorms lze tlohu vytesit pomoci dvou blokti a mtze se jevit méné
naroénym. Kazdy z téchto bloki vsak obsahuje ¢tyfi parametry a ovlada oba
motory najednou, coz znamend, ze zména rychlosti se nastavuje pro oba motory
soucasné v ramci jednoho bloku.

Naopak ve VEXcode GO je potireba pouzit osm blokti, protoze kazdy blok
nastavuje pouze jeden parametr a ovlada pouze jeden motor. Pro kazdy motor jsou

tedy potiebné ¢tyti bloky s rtiznymi parametry. Ve VEXcode GO je dilezité dbat
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na to, aby vzdy jeden blok ovladajici jeden z motorti mél nastaveno ,a necekej*.

To je nutné k zajisténi toho, aby se robot pohyboval smérem vpted a neotacel se

na miste.

nastav rychlost Motorl * na @ %

nastav rychlost Motor4d ¥ na @ %

otoc Motor1 ¥ dopiedu ¥ o o otacky * 4 a necekej
otoé Motord ¥ dopiedu ¥ o o otacky ¥ [ ]

nastav rychlost Motorl ¥ na m %

nastav rychlost Motor4 * na @ %

otoc Motorl ¥ dopredu ¥ o o otacky ¥ ¢ a neéekej

otoc Motord ¥ dopiedu ¥ o o otacky ¥ [ ]

Obrazek 24: Resent dlohy 2.5

Série tkola v tloze 2.6 ,uc¢ime robota vzdalenost“ obsahuje tii tkoly a dvé

hadanky, pricemz

jeden z tkolu je urcen pro rychlejsi zaky. Vzhledem k tomu, ze

autori uc¢ebnice v této kapitole casto vyuzivaji funkci rotaci v otackach ¢i stupnich,

jsou dale uvadény kédy v rezimu pridaného zarizeni ,,custom robot .

Ukol 2.6.1: LJaky je rozdil mezi programy na obrdzku?“, ,,Pomoci kterého

programu robot ujede delsi vzddalenost?“ 1 zde je nutné pouzit jiz zminény blok

s nastavenou hodnotou ,a necekej“.

pii spusténi
nastav rychlost Motor1 ¥ na @ %

nastav rychlost Motor4 ¥ na @ %

nastav rychlost Motor1l ¥ na e %

nastav rychlost Motor4 ¥ na @ %

otof Motorl ¥ dopiedu ¥ o @ stupiid v 4 a neéekej otoé Motor1 ¥ dopiedu ¥ o o otacky ¥ 4 anecekej

otoé Motor4 ¥ dopiedu ¥ o @ stupfia ¥ [ 2 otoé¢ Motord ¥ dopiedu ¥ o o oticky v P

Obrazek 25: Kody k ikolu 2.6.1
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Ukol 2.6.2: ,, Ve kterém pripadé robot urazi delsi vzddlenost? Dokdzete najit

odpoved jen na zaklade obrazku?“, ,Jaky je rozdil mezi obéma programy?“

pri spusténi pri spusténi

nastav rychlost Motor1 ¥ na @ % nastav rychlost Motor1 * na @ %

nastav rychlost Motor4 ¥ na 9 % nastav rychlost Motor4 ¥ na @ %
otoé Motorl ¥ dopiedu * o o otacky * 4 a neéekej otoé Motorl ¥ dopfedu ¥ o o oticky ¥ 4 a necekej

otoc Motor4 ¥ dopredu ¥ o o otacky ¥ . otoc Motor4 ¥ dopredu ¥ o o otacky ¥ ’

Obrazek 26: Kody k tikolu 2.6.2

Hadanka 2.6.3: , Kolik centimetri robot ujede, pokud spustime program na
obrdzku?“ (Rozsitujici: ,,Jakym zpisobem by se to dalo zjistit i bez jeho spusteni? <)

Robot na dvé otacky kol ujede vzdalenost cca 30 cm.

nastav rychlost Motor1l ¥ na e %
nastav rychlost Motord ¥ na e %
otoc Motor1 ¥ dopredu ¥ o o otacky ¥ 4a necekej

otoc Motor4 ¥ dopredu ¥ o o otacky ¥ ’

Obrazek 27: Kod k hadance 2.6.3

Hadanka 2.6.4 zadava tkol, jak by mohl vypadat kéd, zadany ve stupnich, aby

robot ujel stejnou vzdalenost jako v predchozim kodu.

Pri spusténi
nastav rychlost Motor1 ¥ na e %

nastav rychlost Motord ¥ na e %

oto€¢ Motorl ¥ dopiedu ¥ o @ stupiiti ¥ 4 a necekej

otoc Motor4 * dopiedu ¥ o@ stupia * P

Obrazek 28: Kod k hdadance 2.6.4
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Ukol 2.6.5 pro rychlejsi zaky: , Viytvorte program, pomoci kterého robot ujede co
nejpresnéji 30 centimetri. “ ReSenf pro tuto tlohu nenf tieba uvadét. Pro stavebnici

VEX GO odpovida vzdélenost 30 cm dvéma otackdm motori, jelikoz obvod kol

robota je 15 cm. Kéd pro tento program je totozny jako kod vyse u lhadanky 2.6.3|

v otackach anebo u [hadanky 2.6.4] ve stupnich.

Kapitola pokracuje narocnéjsi ulohou 2.7. , Vytvorte program, pomoci kterého
robot ujede vzdalenost 5 otacek kol, poté se otoci o 90° vpravo a ndsledné ujede
dalsich 5 otacek. “ Pro tuto ulohu byla zvolena strategie, kdy se po zastaveni obou

motoru nasledné zacne otacet pouze jeden, dokud robot neni v pozadovaném thlu.

r;as‘tav rychlost Motor1 ¥ na e %

nastav rychlost Motor4 ¥ na e %

otoc Motorl ¥ dopfedu ¥ o o otacky ¥ 4a necekej
otoc Motor4 ¥ dopfedu * o o otacky ¥ '

oto¢ Motorl ¥ dopredu ¥ o @ otacky ¥ [ ]

otoc Motorl ¥ dopfedu ¥ o o otacky ¥ 4 aneéekej

otoc Motor4d ¥ dopfedu ¥ o o otacky ¥ ’

Obrazek 29: Resend ulohy 2.7

Uloha 2.8 pro rychlejsi ziky zacind tkolem 2.8.1: ,Zaridte, aby robot ujel

15 em, pak na 3 vteriny zastavil, poté se znovu rozjel a ujel 15 cm.“

pri spusténi
nastav rychlost Motor1 ¥ na a %

nastav rychlost Motor4 ¥ na a %

otoc Motor1 ¥ dopredu ¥ otacky ¥ 4 a necekej

oto¢ Motor4 * dopredu ¥ otacky ¥ B

eekei @ viein

oto¢ Motorl * dopredu ¥ otatky * 4 a neéekej

otoc Motor4 ¥ dopredu ¥ otacky ¥ ’

Obrazek 30: Reseni ilohy 2.8.1
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Ukol 2.8.2: , Zaridte, aby robot ujel 30 cm,

na pocdtecni pozici. ¢

pfi spusténi

r;a;tav rychlost Motor1 *
nastav rychlost Motord ¥
otoc Motor1 ¥ dopredu
otoé Motord ¥ dopredu
zastav Motorl ¥
zastav Motor4 ¥
otoé¢ Motorl ¥

dopredu

otoc Motord ¥ dopredu

otacky ¥

oticky ¥

ndsledné zastavil a zacouval zpét

4 a necekej

otacky v P

‘ a necekej

otacky v P

Obrazek 31: Resend ulohy 2.8.2

Ukol 2.8.3: , Zaridte, aby robot ujel 30 c¢m, otocil se o 180° a dojel zpét na

vychozi pozici. “ V tomto tkolu byla zvolena strategie, kdy po ujeti 30 cm robot

zastavil a otocil se obéma motory soucasné, ¢imz se robot otocil o 180° na misteé.

pii spusténi

na @ %
na e %
- @
v o o
dopredu * o e
dozadu * o @
dopredu ¥ o o
dopfedu * o o

nastav rychlost Motor1l ¥
nastav rychlost Motor4 *
oto¢ Motorl ¥

dopredu

otoc Motor4 dopredu

oto¢ Motor1

oto¢ Motord

otoc Motor1

otoé Motord

otacky ¥

otacky v P
otacky ¥

otacky v+ P

otacky ¥

‘ a necekej

4 a neéekej

otatky ¥ 4 a necekej

>

Obrazek 32: Resent ulohy 2.8.3

Uloha 2.9 zavérecné opakovani: , Naprogramujte robota tak, aby projel ndsledu-

jici drahu, a to podle zadanych pokyni o délce i rychlosti pohybu. “ Vyobrazena

dréha v ptivodni ucebnici by se slovné dala popsat takto: Sest otacek dopfedu na
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rychlost 100 %, otocit se o 90° doleva, CtyTi otdcky na rychlost 60 %, otocit se
0 90° doprava, dvé otacky na rychlost 30 %. Ackoli se kéd v této tloze mize jevit
prilis zdlouhavy, nebylo nalezeno kratsi feseni. Délku kédu zde ovliviiuje nutnost

nastavovani rychlosti a poctu otacek pro kazdy motor zvlast.

tocit Motor1 * dopiedu * pro o oticky * 4 anecekej

nastavit Motor1 ¥ rychlost na @ %

nastavit Motord ¥ rychlost na @ % MEE [asoeti | (GortaNE ) vre o

tocit Motor1 * dopiedu * pro o oticky * 4 ancdekej SOkl [ Mntoel ™) | inoptetn > pro: @

= Oy
toéit Motord v dopfedu ¥ pro o oticky v P fstaat: | Motont i) Iryancstng @ -

T o
tocit Motor1 * dopiedu ¥ pro @ otacky ¥ ’ nastavit. |Motard ¥ | rysilast na 9 %

nastavit Motor! v rychlost na @ o tocit Motorl ¥ dopiedu ¥ pro o otacky ¥ ‘aneeekej

nastavit Motord ¥ rychlost na @ % Rt | [Eper| pee o

Obrazek 33: RozloZené reseni ulohy 2.9

5.2.3 Shrnuti kapitoly 2

Celou kapitolu se podatilo prevést z ptivodni ucebnice, a to i pres drobné obtize
s prvotnim nastavenim. Nebylo potfebné navrhovat zadné nové tulohy.

Oziveni stavebnice VEX GO je zdlouhavy proces zahrnujici nékolik kroki, nez
se muze zacit s robotem pracovat.

LEGO Mindstorms na prvotnim stazeném kédu z puvodni ucebnice, pii nasta-
vené rychlosti motoru 75 % a dobé otdceni ¢tyt sekund ujel vzdalenost 137 cm.
Zatimco VEX GO na stejnou rychlost motoru (75 %) a stejny cas (¢tyii sekundy)
ujel vzdalenost pouze 67 cm. To znamend, ze VEX GO na stejné nastaveni hodnot
ujede priblizné poloviéni vzdéalenost oproti LEGO Mindstorms.

Kody ve VEXcode GO piisobi zdlouhavym dojmem oproti stavebnici LEGO. Je
to dano predevsim tim, ze pti tvorbé kodu u LEGA se vyuziva méné bloki, které
maji vice nastavitelnych parametri. Vezmeme-li v ivahu, ze kdyby bylo mozné
parametry imaginarné rozdélit do jednotlivych blokt jako je tomu u stavebnice

VEX, dostali bychom podobné dlouhé kédy u obou stavebnic. Dale pro moznost
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prace u VEX GO s motory v rezimu otaceni ve stupnich ¢i otackach, je potiebny
blok pro kazdy motor zvlast. U nastaveni zafizeni ,,Code Base“ lze ovladat oba
motory soucasné, avsak za cenu nemoznosti pracovat s otackami a stupni otaceni.

Pti praci s motory v nastaveni ,,Custom Robot“ jak je dano v kdédech této
kapitoly, je velkou nevyhodou nutnost spravného nastaveni bloku s prvkem ,a ne-
cekej“. Tento lehce prehlédnutelny fakt zasadné ovliviiuje funkénost celého kodu,
avsak pro jeho spravné fungovani je velmi podstatny.

V celkovém shrnuti je nutné podotknout, ze kody druhé kapitoly lze prevést do
stavebnice VEX GO, avsak nejedna se o nejvhodnéjsi zpusob, predevsim z divodu

zbytecné zdlouhavych kodi.

5.3 Kapitola 3: Robot ve mésté

Z4ci v prvni kapitole postavili zakladni vozidlo, které se naucili ovladat v druhé
kapitole. Ve treti kapitole stale vyuzivaji stejného robota a zaroven aplikuji naucené
znalosti z druhé kapitoly. Jak uz sdm néazev kapitoly napovida, zaci programuji
robota v nékolika tlohach tak, aby robot projizdél uréené drahy na planku mésta.
Tento planek je mozné vytisknout na velkoformatovy papir z ptivodni ucebnice.

Zaci v této kapitole kombinuji rizné sméry pohybu robota (dopiedu, dozadu,
otaceni o ruzné thly na obé strany ¢ pohyb po kruznici). Dle metodickych listt
je tato kapitola urcena na dvé vyucovaci hodiny.

V kapitole se nachazi tlohy A-H. Vétsina tloh je postavena na zakladnich
pohybech a kdodech, které se objevily v druhé kapitole praktické ¢asti. Neni proto
tfeba uvadét veskeré tulohy z této kapitoly. Pro ukazku byla zvolena pouze jedna

uloha, kdy zaci poprvé musi pouzit blok pro opakovani.

5.3.1 Robot ve mésté — pivodni ucebnice

V této kapitole tloha C jako jedina nabizi novy poznatek, ktery zaci v minulé
kapitole nevyuzivali. Znéni z ptivodni ucebnice této ulohy je: , Pri projiZdéni ulici
nebylo mozné nikde zaparkovat. Pred nemocnici je jen jedno velmi malé parkovaci
misto. Objedte dokola cely aredl nemocnice, treba se vam misto k parkovdni podari

najit. Pokud ne, zaparkujte na misté C.“
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Jelikoz budova nemocnice na planku mésta je ve tvaru ¢tverce, maji zaci u této
ulohy tip na feseni. Tim je, ze nékteré kroky se pri objizdéni daného objektu
opakuji, a proto je mozné vyuzit blok pro opakovani. Je tedy zadouci, aby zaci
naprogramovali kod tak, aby robot ujel trasu ve tvaru ¢tverce a to za predpokladu
vyuziti co nejméné blokii.

Vhodné pro tento kéd je poznamenat zpusob zadavani poctu opakovani v pu-
vodnim softwaru. Pocet opakovani se nezadava v bloku do horni kolonky s ¢islem
(na ukézce ¢islo 01), ale tuto hodnotu je potfebné nastavit v bloku vpravo dole

(na obrazku ¢. 34 ¢islo ¢tyfi vpravo dole).

.‘Lg Q,‘t@O N‘ “o@)O Map$ # @
_‘{l,l O|o|30|2|./‘ @’100‘30|05‘1| :#J4l.

Obrazek 34: Reseni ilohy C u stavebnice LEGO

5.3.2 Robot ve mésté — stavebnice VEX

Vsechny tlohy ze treti kapitoly neni potieba vyobrazovat, jelikoz, jak bylo zminéno
na zacatku této kapitoly, tilohy neprinaseji nic nového oproti druhé kapitole. Nize
je vyobrazena uloha C s ukazkou bloku opakovani. Uvedena je predevsim pro
porovnani s ptivodni aplikaci pro stavebnici LEGO.

Pro tuto ulohu bylo zvolena feseni otoceni robota o 90° pomoci otéaceni obou
motort soucasné v opacnych smérech. Nejprve byla pri vytvareni tlohy testovana
strategie otaceni pomoci jednoho motoru. V tomto pripadé se feseni s jednim
motorem ukazalo jako neefektivni. Jelikoz na vicero povrsich, rizného materialu se
stavalo, ze robotovi se jedno dané kolo protacelo na misté a robot se tak neotocil
o pozadovanych 90°. Riznymi typy povrchi, na kterych byla tloha testovana, se

mysli naptiklad lino, koberec, drevény stiil.
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nastav rychlost Motor1 ¥ na @ %

nastav rychlost Motor4 * na e %

apnlmj o ln-it

oto¢ Motorl * dopredu * o o oticky v ¢ a necekej
otoc Motord ¥ dopredu ¥ o o oticky * P
otoc Motorl * dopredu ¥ o m otacky * 4 anecekej

otoc Motor4d ¥ dozadu ¥ o @ otacky ¥ .

Obrazek 35: Resent ilohy C u stavebnice VEX

5.3.3 Shrnuti kapitoly 3

Treti kapitola byla v ptivodni ucebnici vytvorena predevsim pro ukotveni znalosti
z predchozi kapitoly.

V této praci byla pro ukazku zvolena pouze jedna tloha, jelikoz byla prvni
ulohou, kde zaci maji za tkol vyuzit blok opakuj. Dle ukazek je vidét, ze obé
programovaci prostfedi nabizi totoznou moznost vyuziti tohoto bloku. Mezi néko-
lika poznatky lze zminit odlisné nastaveni opakovani pro blok opakuj. Zatimco
u stavebnice VEX je blok opakovani intuitivni a lze zde nastavit pouze pocet
opakovani, v bloku opakuj pro stavebnici LEGO lze pracovat s vice moznostmi
nastaveni bloku pro opakovani. Subjektivnim poznatkem je, ze v ptivodni aplikaci
blok opakuj zabira zbytecné graficky vice mista v programovacim prostiedi.

Ackoli je v programovani zadouci mit kéd co nejkratsi, pro kod u stavebnice
VEX neni zvolena nejkratsi moznost. To je dano tim, Ze otoceni robota o 90°
pomoci jednoho motoru, tzn. jednoho bloku, na povrsich jako lino, koberec anebo
stul nefungovalo zcela spravné. Pri zvolené strategii otaceni robota, kdy jeden
motor stoji a otaci se pouze druhy, se opakované stavalo, ze se kolo protacelo na
misté a robot se tak neotocil do pozadovaného uhlu. A to i presto, Ze tato situace
pri testovani dloh z prvni kapitoly nenastala. Nakonec bylo zvoleno otaceni dvou

motoru soucasné v protichudnych pohybech.
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5.4 Kapitola 4: Zvuk a displej

Kapitola ¢tyti se oprostuje od pojizdného robota a ma za tikol naucit zaky pracovat
s displejem a zvukem, které jsou soucasti ridici jednotky stavebnice LEGO. Podle
metodickych listi, je tato kapitola opét urcena na dvé vyucovaci hodiny.

Na zacatku ctvrté kapitoly je detailné predstavena fidici jednotka stavebnice
kédy a v mnoha pripadech této kapitoly odpovidaji na otazky tykajici se téchto

koda. Taktéz maji za tkol kody upravovat a prakticky testovat.

5.4.1 Zvuk a displej — ptivodni ucebnice

Ulohy 4.1 a 4.2 jsou spiSe teoretickou ¢4sti kapitoly, kde je detailné popséna hlavni
komponenta stavebnice, kterou je ridici jednotka. Jsou zde popsana tlacitka,
vstupy, baterie, displej, pamét na zdkladni desce, reproduktor a procesor. Tyto
c¢asti jsou doplnény fotografiemi rozebrané ridici jednotky.

Uloha 4.3 je zaméfena na displej a za¢ind odkazem ke stazeni kédu, se kterym

zaci dale pracuji.

.IILF':., o)

(Tl il MINDSTORMS

D@1 2 T W go®

1} I | |
.T;./‘o‘olx‘zt .5‘440‘3|100‘0L

Obrazek 36: Kod k iloze 4.3

Uloha 4.3 obsahuje dilé tikoly 4.3.1-4.3.5, které jsou spise doplitujicimi otdzkami
k vyse vyobrazenému kdédu na obrazku ¢. 36. V ukolech zaci odpovidaji na otazky,
testuji své domnénky a je jim teoreticky predstaven blok ,cekej“.

Kapitola pokracuje rozclenénou tilohou 4.4, ve které zaci upravuji predchozi
program. Ukol 4.4.1 vyuziva nového bloku ,,éekej“, ktery byl predstaven v predchozi
uloze: ,, Upravte program tak, aby text zistal na displeji zobrazeny po dobu 3 vterin.
Ukoly 4.4.2 a 4.4.3 se blize zabyvaji vypisem textu na displej Fdici jednotky

a tvorbou daného programu.
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Obrazek 38: Resent tkolu 4.4.3

Uloha 4.5 je podateéni Glohou pro praci se zvukem. U této tlohy je v ucebnici
tlacitko ke stazeni kédu, se kterym zaci dale pracuji v tloze 4.6. Kéd, jak jiz
je napovézeno v zadani tkolu 4.6.1 (,Spustte soubor. Méla by se vam prehrdt
stupnice, kterd je viak pokaZend. ), je vytvoien zAmérné s chybami. Zaci maji za
ukol program spustit a najit chyby v kédu. Nésledné maji v tikolu 4.6.2 nalezené
chyby opravit. Ukol 4.6.3 se zabyvd porozuméni parametrtim u bloku se zvukem.

Kédy pro tyto tkoly nejsou déle vyobrazeny, protoze stavebnice VEX GO

neobsahuje reproduktor a nebyly vyhodnoceny jako podstatné pro tuto praci.

5.4.2 Vypis a gyroskop (alternativa) — stavebnice VEX

Tato kapitola musela byt pro stavebnici VEX predélana a musely byt navrzeny
alternativni tlohy, jelikoz stavebnice VEX GO neni vybavena ani displejem,
ani reproduktorem. VEX GO nabizi alternativu v podobé vypisu na obrazovku
zatizeni, na kterém uzivatel programuje. Moznost vypisu na obrazovku pocitace je
dohledatelna ve VEXcode GO v zélozce ,obrazovka“. Mimo jiné fidici jednotka
VEX GO nabizi moznost prace s gyroskopem nebo dokaze snimat gravitacni
zrychleni.

Navrh prvni tilohy miize byt podobny té v ptivodni ucebnici, ovSsem s rozdilem,

ze text se vypise na obrazovku zafizeni namisto displeje robota. K tloze staci ridici

42



5 PRAKTICKA CAST

jednotka s baterif. Ulohou mize byt jednoduchy v{pis na obrazovku v prostiedi
VEXcode GO. Navrzené slovni zadani pro tulohu:, Vytvorte program, ktery na

obrazovku vypise slovo AHOJ, pricemz kazdé pismeno bude jinak barevné.*

Obrazovka

Proménné

nastav barvu tisku cerna ¥ N
Jak monitorovat

vytiskni “ »

nastav barvu tisku cervena v

vytiskni o »

nastav barvu tisku zelena v

vytiskni o »

nastav barvu tisku modra ¥

AHOJ

= VYMAZAT uLoZIT ZKOPIROVAT DO SCHRANKY

Obrazek 39: Navriené reseni pruni ulohy cturté kapitoly — vijpis slova
Jelikoz v predchozi tloze nejsou potrebné zadné senzory ¢i dalsi dily a tloha
sama o sobé nerozsituje zkusenosti v robotice, dalsi navrh je rozsitujicim tkolem:
K Tidici jednotce pripojte LED naraznik. Naprogramujte, aby se na obrazovku
vypsalo slovo (napf. z predchoziho tikolu) poté, co stisknete LED naraznik. Zaridte,

aby se po stisknuti, kazdé slovo vypsalo na novy radek.“

kdyz = je LEDBumper2 v stisknut? _ tak

nastav barvu tisku cerna ¥

nastav barvu tisku cervena ¥

nastav barvu tisku zelena *

nastav barvu tisku meodra ~

nastav kurzor na dalsi radek

Obrazek 40: Rozsirujici ikol pruni dlohy cturté kapitoly — vypis slova
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Druhé tloha ¢étvrté kapitoly je navrzena k praci s pojizdnym robotem z prvni
kapitoly. Navrh slovniho zadani: ,,Co se stane, pokud spustite kéd vyobrazeny
nize? Objevili jste néjakou chybu? Nejdiive o tom premyslejte a nasledné svoji

domnénku otestujte.

PFi spusténi

otacej Motor1 ¥ dopredu ¥
otacej Motord ¥ dopredu ¥

opakuj stile

kdyz zrychleniosy y ¥ vg > o tak

nastav barvu tisku zelena ¥

vytiskni Robot je v pohybu dopfedu ¢i dozadu. 4 a nastavte kurzor na dalsi fadek

Obrazek 41: Chybny kod k druhé iloze cturté kapitoly — gravitacni zrychleni

Navrh prvniho dil¢iho tkolu k druhé tloze: ,,Ko6d vyobrazeny vyse obsahuje
chybu. Opravte chybu v kédu a vyzkousejte, zda program jiz spravné funguje.“
Chyba v kodu se vyskytuje v podmince, kdy se bere zrychleni osy ,,y*“. To vSak
zaznamenava pohyb vpravo ¢i vlevo ridici jednotky. Aby se vypsal text z fialového
bloku, je nutné zménit zrychleni osy na pismeno ,x“. Cilem tlohy je, aby zaci

porozuméli kédu a prisli na to, ze Fidici jednotka zaznamenava pohyb (gravitacni

zrychleni) tfemi sméry.

ota'.i:ej Motor1 ¥ dopredu ¥
oticej Motord ¥ dopiredu ¥
opakuj stile
kdyz zrychleniosy x ¥ vg > @ tak

nastav barvu tisku zelena +

vytiskni Robot je v pchybu dopiedu ¢i dozadu. 4 a nastavte kurzor na dalsi fadek

Obrazek 42: Sprdavné reseni druhé tulohy cturté kapitoly — gravitacni zrychleni
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Druhy diléi tkol vztahujici se k druhé tloze: ,Program upravte tak, aby pri
pohybu vpred, vypisoval hlasku ,Robot jede dopredu’, a pokud gyroskop zaznamena
prudky pohyb doli (napiiklad pad ze stolu) vypiSe se hlaska ,POZOR! Pad na
zem! Program ukoncen. a cely program se prerusi, véetné zastaveni motort.“
V tomto pripadé je dilezité upozornit, aby robot nebyl shozen na tvrdy povrch
podlahy z velké vysky. Vhodné je pred tkolem pripravit prostiedi ¢i pomtcky;,
kdy se vedle stolu na zem polozi molitan, silnd deka nebo libovolny mékky povrch,

aby se zabranilo poskozeni stavebnice.

9 Obrazovka >
otade] Motor1 ¥  dopfedu ¥
otéZe] Motord >  dopfedu ¥
e e
- €T

Robot jede dopfedu.
Robot jede dopfedu.
Robot jede dopfedu.
POZOR! Pad na zem! Program ukoncen.

4 a nastavte kurzor na dalsi fadek

Obrazek 43: Rozsirujici ukol druhé tulohy cturté kapitoly — gravitacni zrychleni
Treti alternativni tloha tykajici se vypisu na displej, je naprogramovani kom-
pasu. Funkénost naprogramovaného kompasu ve stavebnici VEX GO neni zalozena

na magnetické sttelce, jako u redlného kompasu. Svétové strany budou urcovany dle

uhlu otoceni tidici jednotky a nemusi tedy vzdy odpovidat skutecnym hodnotam.

Obrazek 44: VEX GO kompas vypisujici svétovou stranu na PC
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Zékladem tlohy je sestrojit rozsahlejsi podminku, ktera bude kontrolovat tihel
otoceni fidici jednotky, podle které se budou na displej zatizeni vypisovat svétové
strany. Hodnoty podminek by si méli zaci zjistit sami experimentovanim za pomoci
bud redlného kompasu, buzoly nebo mohou vyuzit chytrého mobilniho zatizend,
které téz umoznuje funkci kompasu viz fotografie na predchozi strané (obrazek

& 44).

smérve stupnich > ° a smee ve stupmich ..9 pak

4 a nastavte korzor na dalsi fadek

nak. polud smér ve stupnich = o a smér ve stupnich < @ pak

: Severovychod 4 a nastavte kurzor na dali fadek

jinak. pokud smer ve stupnich = a a

: VWCHOD 4 2 nastavie kurzor na dalé| Fadek

smer ve stupnich = @ a

4 2 nastavie kurzor na daki fadek

jnak pokud smer ve stupnich = @ a
4 2 nastavie kurzor na daBi fadek
jinak polud smér ve stupnich = @ a

: Jihozapad 4 a nastavte kurzor na dalSi f&dek

jinak, pokud smeér ve stupnich = @

4 a nastavte kurzor na daif Fadek

: Severozapad 4 a nastavte kurzor na dali fdek

Obrazek 45: Reseni treti tilohy cturté kapitoly — kompas

Po sestaveni programu, ktery kontroluje v podminkéch thel otoceni u ridici
jednotky, je mozné diskutovat o tom, zda skutecné tato pomiticka znazornuje
svetové strany tak jako opravdovy kompas. V ptipadé, ze tomu tak neni, jak by

bylo mozné takovy problém vyftesit.
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Jedno z moznych feseni je pridani tlacitka pro kalibraci svétovych stran. Do
kédu byla priddna ¢ést pro tla¢itko (LED néraznik), které po stisku prenastavi
hodnoty sméru ridici jednotky a je tak mozné zménit vychozi hodnotu, napriklad
pro sever. Pro synchronizaci lze vyuzit opét realny kompas nebo aplikaci. V ta-
kovém pripadé staci seridit jednu svétovou stranu a pokud zaci nastavi spravné

rozsahy hodnot v podmince, zbylé svétové strany by mély byt urcovany spravné.

nastavit smér na o stupné

pokud smér ve stupnich > o a

tisk m ‘ a nastavte kurzor na dalsi radek

Jinak, pokud smér ve stupnich > e a smér ve stupnich <@ - pak

tisk : Severovychod 4 a nastavte kurzor na dalsi fadek

Jjinak, pokud smér ve stupnich > @ a smér ve stupnich < @ pak

Obrazek 46: Vynatek reseni dilc¢iho ukolu treti ilohy — kompas

5.4.3 Shrnuti kapitoly 4

Tato kapitola byla prvni, kterou nebylo mozné predélat z ptivodni uc¢ebnice do
stavebnice VEX GO. Tento fakt byl predpoklddan jiz od samotného zacatku,
jelikoz po rozboru vsech kapitol piivodni uc¢ebnice bylo zjisténo, ze ¢tvrta kapitola
se zabyva zvukem a displejem. Témito souc¢astmi stavebnice VEX GO nedisponuje.

Pivodni kapitola byla podrobena analyze na jejimz zakladé byly pro stavebnici
VEX navrzeny alternativni tlohy. Pro préci se stavebnici VEX GO byly zvoleny
alternativy, jako jsou vypis na obrazovku (podobny vypisu na displej), a vzhledem
k tomu, Ze zvuk nelze v tomto pripadé nijak nahradit, byla zvolena prace s gyro-
skopem a vnimanim gravitacniho zrychleni ridici jednotky. Je vhodné poznamenat,
ze ackoli 1 stavebnice LEGO disponuje gyroskopem, funguje pouze jako externi
senzor a nedokéze pracovat s gravitacnim zrychlenim. Struktura kapitoly byla

prizptisobena dle ptivodni uc¢ebnice. Navrh tloh zahrnuje tvorbu vlastniho kodu,
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rozbor jiz vytvoreného kodu, upravu kédu a doplnujici otazky. V posledni tloze,
jejimz cilem je napodobit realistickou funkénost, je nutné mit k dispozici vhodné

pomtcky, jako napriklad kompas nebo aplikaci kompasu.

5.5 Kapitola 5: Mixér

Pata kapitola se, stejné jako kapitola predchozi, nezabyva pojizdnym robotem.
Na zacatku kapitoly zaci postavi ,mixér, ke kterému jsou potrebné pouze ridici
jednotka, stfedni motor a drobné komponenty, aby finalni stavba alespon mirné
pripominala vzhled tyc¢ového mixéru.

Poté, co zaci splni konstrukéni fazi, zac¢inaji programovat, aby uvedli mixér
do pohybu. Ulohy zac¢inaji od zédkladniho rozpohybovéni az po mirné slozit&jsi
ukoly, ve kterych zaci pripojuji tlac¢itko k mixéru. Kapitola se dostava az do faze,
kdy postavené a naprogramované zarizeni pripomind miniaturu tyc¢ového mixéru,

véetné svételnych a zvukovych efekti.

5.5.1 Mixér — ptivodni ucebnice

Kapitola zac¢ina tlohou 5.1, kde maji zaci za kol postavit mixér podle vizualni
ilustrace v ptivodni ucebnici. Po sestaveni maji pripojit motor k fidici jednotce.
Uloha 5.2 ,zaéindme programovat mixér“, je rozdélena na diléf tkoly. Ukol
5.2.1 je nejjednodussim tkolem, ve kterém maji zaci v programovacim prostiedi
objevit blok pro ovladani stredniho motoru. Tento blok je totozny s blokem pro
velké motory a taktéz obsahuje tfi parametry s moznostmi dalSich nastaveni pro

pohyb.

Obrazek 47: Sestaveny mixzér — LEGO Mindstorms
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Zalozka ,5.2.2 Problém* a ,,5.2.3 SOS* se vztahuji ke kédu z prvniho
V téchto zalozkach maji zaci odpoveédét na otazky a zjistit, pro¢ se mixér
tocil velmi kratkou dobu: ,Z jakého divodu se mizér otocil jen velmi mdlo a poté

se zastavil? Pokuste se na problém prijit. «

Obrazek 48: Kdd k ukolu 5.2.1

Po zodpovézeni otazky, pro¢ se mixér spustil pouze na kratkou dobu (coz je
zpusobeno tim, Ze v bloku je nastavena jen jedna otdcka), maji zaci v ukolu 5.2.4

upravit kod nebo vytvorit vlastni tak, aby mixér bézel po dobu péti vterin.

Obrazek 49: Resent tkolu 5.2./

Uloha 5.3: ,Mizér, se kterym jsme nyni pracovali, je velmi neprakticky. Nedd
se nijak ovladat ani zastavit. “ Jedna se o dalsi konstrukéni tlohu. Cilem je upevnit
tlacitko k mixéru a nasledné jej pripojit k ridici jednotce. V nasledujici tloze 5.4
se programuje mixér s tlacitkem, ktery je vyobrazen na fotografii nize (obrazek

& 50).

Obrazek 50: Sestaveny mixzér LEGO Mindstorms s pridanym tlacitkem
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Pod zalozkou 5.4.1 je tip pro zéky, jak pracovat s blokem ,cekej“ i jaké
moznosti tento blok nabizi. Nasledujicim tikolem 5.4.2 je upravit kéd, kterym se
zaci zabyvali v predchozich tlohéch. Cilem tkolu je zajistit, aby se mixér zacal

tocit az po stisknuti tlacitka.

Obrazek 51: Resend tkolu 5.4.2

Ukol 5.4.3 je rozdifujicim tkolem k tkolu 5.4.2: , Jak musite program rozsirit,
aby se mixér po stisknuti tlacitka spustil a po dalsim stisknuti tlacitka znovu

vypnul?“

(pe :!, X aoler @eo
\ eul (=W 22 \o--m

Obrazek 52: Reseni tkolu 5.4.3

V tloze 5.5 maji zaci jiz vytvoreny kod od autortt uc¢ebnice, avsak se zamérné
implementovanou chybou. Zaci zde maji vyjma odhaleni chyby odpovédét na
doplnujici otazky. Maji se tak seznamit s blokem ,opakuj“, ktery byl v ptavodni

ucebnici k obezndmeni zatim pouze jednou v kapitole tri.
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Obrazek 53: Kod k ukolu 5.5 obsahujici chybu

Chyba v kédu se nachazi na konci radku, kde chybi jeden blok ,cekej“. V ta-
kovém pripadé se nestihne vykonat rychlost na 100 %. Po odhaleni a nasledném
opraveni této tlohy maji zaci navic kod rozsitit, aby mixér meél pridanou rychlost
75 %, kterd v puvodnim kédu chybi. Opraveny a rozsifeny kéd je uveden na dalsi

strané (obrazek ¢. 54).
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Obrazek 54: Opraveny a rozsireny kod ikolu 5.5

Vyjma posledni tlohy pro rychlejsi zaky, se kapitola uzavira zavérecnou tlohou
5.6, ktera zacina kratsi teoretickou ¢asti o podmince, kterou predstavuje blok
switch“ v ptivodnim softwaru. Uloha obsahuje kol 5.6.2 pro modifikaci mixéru,
ve kterém maji zaci naprogramovat, aby mixér fungoval pouze v pripadé, kdy

uzivatel drzi stisknuté tlacitko, a po jeho uvolnéni se mixér vypne.

|

Qs

=

B

Obrazek 55: Kdd k ukolu 5.6.2

-

Ukol 5.6.3 zad4va modifikaci mixéru pro svételné efekty. Pii stlacen spoustéciho
tlac¢itka nebo obecné béhu mixéru maji tlacitka ridici jednotky svitit cervené.
Naopak, kdyz mixér neni v béhu, tlacitka maji svitit zelené.

Ukol 5.6.4: ,Nd§ mizér je velmi tichy. VylepSete ho i o zvukovou signalizaci
beéhu. “ je témer totozny jako kéd predchozi tlohy, ktery je vyobrazen na dalsi

strané (obrazek ¢. 56). Vedle bloku pro podsviceni tlacitek by byl pfidan blok pro
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zvuky. Vzhledem k tomu, Ze tento kod nelze vytvorit ve stavebnici VEX, neni kéd
s bloky pro zvuk vyobrazen. Kapitola je zavrsena tilohou pro rychlé zéky, a je
zaloZena predevsim na fantazii zaki, ¢imz se nechava volny tvird prostor. Zaci

zde maji upravit konstrukci mixéru.

Obrazek 56: Kodd k ikolu 5.6.3

5.5.2 Mixér — stavebnice VEX

Na tvod kapitoly byl sestaven mixér z komponentt stavebnice VEX, ktera dispo-
nuje mensi rozmanitosti soucastek pro tuto tlohu. Zatimco LEGO obsahuje dva
velké a jeden stfedni motor, VEX GO nabizi t¥i stejné velké a vykonné motory.
Proto byl pro tuto tlohu zvolen jeden z téchto t¥ motort. Uvodni tloha byla

splnéna bez komplikaci, nebof mixér nevyzaduje zadné specidlni komponenty.

Obrazek 57: Sestaveny mixzér VEX GO
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Po sestaveni nasleduje tiloha 5.2. Prvotni program v tkolu 5.2.1 pro rozpohy-
bovani mixéru je velmi jednoduchy a je tedy mozné jej sestrojit i ve VEXcode
GO. Program je vsak velmi kratky, obsahuje totiz pouze jednu otacku motoru.
Tato skutecnost je dana tim, ze k tomuto koédu se v zalozkach ,5.2.2 Problém*
a ,5.2.3 SOS* vazou doplnujici otazky. Zatimco v ptivodnim kédu ucebnice byla
nastavena rychlost na 50 %, u stavebnice VEX byla rychlost motoru nastavena na
70 %, aby byl vykon otacek zietelndjsi a srovnatelny se stavebnici LEGO.

V tkolu 5.2.4 maji zaci upravit predchozi kéd tak, aby se misto jedné otacky,

mixér otacel po dobu pét vterin.

nastav rychlost Motord ¥ na @ %

nastav rychlost Motord ¥ na @ %

otacej Motord * dopredu ¥

Eekej o vtefin

zastav Motord ¥

otoé Motord * dopiedu * °° otacky * ’

Obrazek 58: Resent tkolu 5.2.1
Obrazek 59: Reseni ikolu 5.2.4

Jelikoz kédy tloh a kol doposud byly spustény pouze zahdjenim programu,
je takovy mixér velice neefektivni. Proto v tloze 5.3 maji zaci za kol modifikovat
mixér a konstrukéné k nému upevnit tlacitko. U stavebnice VEX GO byl pro tento

pripad vyuzit LED naraznik.

Obrazek 60: Sestaveny mizér VEX GO s pridanym tlacitkem
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Uloha 5.4 zaéind tkolem 5.4.2 a v podstaté navazuje na predchozi tkol. Zaci
maji naprogramovat mixér tak, aby se program uvedeny v tkolu 5.2.4 spustil
az poté, co uzivatel stiskne tlacitko. Jako nevhodnéjsi varianta pro tento kod se

ukazalo pouziti bloku ,cekej dokud nenastane®.

pri spusténi

nastav rychlost Motor4 ¥ na e %

cekej dokud nenastane . je LEDBumper1 ¥ stisknut?
otacej Motor4 ¥ dopredu ¥

cekej o vtefin

zastav Motord ¥

Obréazek 61: Resent tkolu 5.4.2

Ukol 5.4.3 je navazujicim tkolem a zaroveri rozsifujici ¢asti: ,Jak musite
program rozsirit, aby se mixér po stisknuti tlacitka spustil a po dalsim stisknuti
tlacitka znovu vypnul? “ Nize je uveden kod, jak lze jednoduSe program rozsirit

zameénou jednoho bloku z predchoziho programu.

pi spusténi
nastav rychlost Motord ¥ na m %

cekej dokud nenastane = je LEDBumper1 ¥ stisknut?

oticej Motor4 ¥ dopiedu ¥

cekej dokud nenastane = je LEDBumper1 ¥ stisknut?

zastav Motor4d ¥

Obrazek 62: Resend ukolu 5.4.3

Ackoli se vyse zminény kod jevi jako logicky a zcela funkéni, je tfeba zminit
dilezity aspekt jeho fungovani. Pokud uzivatel stiskne tlac¢itko poprvé, motor
se zacne otacet, pri druhém stisknuti se motor dle ocekavani zastavi. Nicméné

pokud by nastala situace, kdy uzivatel bude od samotného zacatku tlacitko drzet,
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podminka v bloku ,.¢ekej dokud nenastane® se splni v obou ptipadech kédu. Coz
by zpusobilo spusténi mixéru na velice kratkou dobu, nasledné okamzité zastaveni
a ukonceni programu. Z tohoto divodu je zde uveden i kod, ktery je vhodné;jsi
variantou a zabranuje této skutecnosti. Do kédu bylo nutné pridat dalsi bloky
»Cekej dokud nenastane“ s podminkou, ze tlac¢itko nesmi byt stisknuté. Diky tomu
bude LED naraznik skutecné fungovat jako tlacitko, které musi byt stisknuto
a nasledné uvolnéno, aby kod pokracoval ve svém béhu. Teprve tak bude mixér

fungovat jako v ptivodni ucebnici.

nastav rychlost Motord ¥ na @ %

cekej dokud nenastane = je LEDBumper1 ¥ stisknut?
otacej Motor4 ¥ dopredu ¥
cekej dokud nenastane . ne je LEDBumperl ¥ stisknut?

cekej dokud nenastane = je LEDBumperl ¥ stisknut?

zastav Motor4 ¥

cekej dokud nenastane . ne je LEDBumperl ¥ stisknut?

Obrazek 63: Upravené reseni ukolu 5.4.3

Kapitola pokracuje tlohou 5.5 s nazvem ,Dokazete opravit program?* Zde
maji zaci k dispozici kod od autorti, ve kterém se vyskytuje chyba. Cilem zakt je
chybu nalézt, opravit ji a nasledné upravit kod tak, aby byla pro mixér pridana
rychlost 75 %. Zaroven zde zéci testuji funkénost bloku ,,opakuj*.

Ackoli se podarilo sestavit tlohu i se zdmérnou chybou, kterou autori v kédu
zanechali, kod je prilis zdlouhavy a opakujici se. Pro zachovani zamérné chyby
v kédu se ve VEXcode GO nepodatilo vytvorit kratsi verzi kodu.

Z dtuvodu rozsahlosti kédu, je ilustrovan samostatné na dalsi strance (obrazek

& 64).
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je LEDBumperl * stisknut?
zastav Motord ¥
cekej dolnud nepastane . ne  je LEDBumperl *  stisknui?
cekej dokud nenastane . je LEDBumper! ¥  stisknut?
nastav rychlost Motord * na e %
zastav Motord ~ otatej Motord * dopiedu *
cekej dokud nenastane = je LEDBumperl ¥ stisknut?

cekej dokuid nenastane . ne  je LEDBumper! v stisknui?

cekej dokud nenastane = je LEDBumperl v stisknut?

nastav rychlost Motord * na 9 %

otacej Motord ¥ dopredu ¥ nastav rychlost Motord ¥ na @ %

tekej dokud nenastane . ne  je LEDBumperl + stisknut? siacey| [Nt @ | (aprady=s

cekej dokud nenastane  ne je LEDBumperl » stisknut?
cekej dokud nenastane  je LEDBumperl ¥ stisknut?

cekeej dokud nenastane . je LEDBumperi *  stisknut?
nastav rychlost Motord * na @ %

nastav rychlost Motord ¥ na a %

oticej Motord ¥ dopredu ¥
oticej Motord ¥ dopiedu
cekej dokud nenastane . ne je LEDBumperl = stisknuf?
cekeej dokud nepastane . ne  je LEDBumper! *  stisknui?
cekej dokud nenastane  je LEDBumper1 ¥ stisknut?
cekef dokund nenastane  je LEDBumper! *  stisknut?

nastav rychlost Motord * na @ %
nastav rychlost Motord * na m %

oticej Motord ¥ dopredu ¥
otdfej Motord * dopiedu ™

cekej j i ?
cekej dokud nenastane = ne  je LEDBumperl ¥ stisknut? Zekce dokent ne je LEDBumperl > stisknu®

Obrazek 64: Kody k uloze 5.5 — nalevo kod se zamérnou chybou, napravo

opraveny kod tlohy s rozsirenim o jeden stupen rychlosti

Lepsi a efektivnéjsi variantou feseni tohoto tikolu je jeho zpracovani pomoci
proménnych. Toto FeSeni, které je vyobrazeno na dalsi strané je prehlednéjsi
a strucnéjsi nez predchozi varianty. Avsak za cenu prace s proménnymi, které
nemusi vyhovovat predevsim zakim nizsich ro¢niku druhého stupné. Nicméné
v tomto TeSeni neni zahrnuta potencidlni chyba, kterou autori u¢ebnice zamysleli.
I presto je vhodné jej uvést jako jednu z moznych cest k optimalizaci ptivodniho,

vyrazné zdlouhavéjsiho kodu.
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nastav rychlost ¥ na e

opakuj stale

kdyz  rychiost < EJ)  tak

cekej dokud nenastane = je LEDBumperl ¥ stisknut?

nastav rychlost Motor4d ¥ na rychlost %
otifej Motord ¥ dopiedu *

cekej dokud nenastane . ne je LEDBumperl ¥ stisknut?

zméf rychlost * o @

jinak
éekej dokud nenastane = je LEDBumperl ¥ stisknut?

zastav Motord ¥

nastav rychlost * na @

cekej dokud nenastane . ne je LEDBumperl * stisknut?

Obrazek 65: Eeseni k tikolu 5.5 s proménnou (bez zdmeérné chyby)
Zéavérecna tloha 5.6 s ikolem 5.6.2: ,, Zaridte, aby mixér bezel jen v pripade, Ze
je tlacitko stisknuto. Po uvolnéni tlacitka se vypne. “ Tento kol byl ve VEXcode na
sestrojeni jednodussi nez predchozi tikol, protoze zde neni pottreba Tesit podminky
pro uvolnéni tlacitka. V tomto pripadé lze kol vytesit pomoci bloku ,kdyz, jinak*

s neméné tak dilezitym blokem ,opakuj stale“ pro spravné fungovani programu.

Ppri spusténi
nastav rychlost Motor4 ¥ na @ %
opakuj stale

kdyz je LEDBumper1 ¥ stisknut? _ tak

otacej Motord * dopiedu ¥

jinak

zastav Motord ¥

Obrazek 66: Resent tkolu 5.6.2
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Ukol 5.6.3 modifikuje kéd z predchoziho tkolu. Modifikace se tykd vizudlnich
efekti. Jednd se o lehkou tpravu, pri niz béhem chodu mixéru sviti LED naraznik,
ktery umoznuje podsviceni dvéma barvami. Pro splnéni podminek tohoto tikolu je
potfebné do kodu, ktery je vyobrazeny vyse pridat pouze dva bloky z nabidky
,vzhled“.

nastav rychlost Motor4d ¥ na m %

kdyz je LEDBumperl v stisknut? _ tak

set LEDBumperl ¥ na cervenou ¥

otacej Motord ¥ dopiedu ¥
jinak
zastav Motor4d ¥

set LEDBumperl ¥ na zelenou ¥

Obréazek 67: Resent ukolu 5.6.3

Zatimco podsviceni tlac¢itka u VEX pusobi vizudlné atraktivnéji nez u LEGO,

ukol 5.6.4 nelze ve stavebnici VEX GO splnit, protoze neni vybavena reproduktory.

5.5.3 Shrnuti kapitoly 5

Konstrukéné je mozné mixér bez problému sestavit i ve stavebnici VEX GO. Avsak
u stavebnice VEX GO neptisobi mixér na pohled tak efektivné jako u LEGO,
z diuvodu mensi rychlosti otaéek motoru. Pri stejné nastavené rychlosti 50 %
u obou stavebnic, ptisobi VEX pomalym pohybem a nepredstavuje tak model

realistického mixéru jako u LEGO. O podobném problému jiz bylo pojednano ve

[shrnuti druhé kapitoly|

Koédy pro stavebnici VEX vypadaji komplikované, protoze je v nich obsazena
podminka pro uvolnéni tlacitka. Slovy: ,cekej, dokud neni tlac¢itko uvolnéno“ ve
své podstaté preménuje LED naraznik na tlacitko. Jednim stiskem a néaslednym

uvolnénim program zapne a druhym stisknutim program vypne ¢i prepne do
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dalstho kroku programu. Nefunguje tedy stejné jako v [ikolu 5.6.2] kdy mixér bézi
pouze tehdy, kdyz je tlac¢itko drzeno.

Bohuzel neni mozné vytvorit posledni tikol ptivodni ucebnice, ktery se tyka
zvukové modifikace mixéru. Tato stavebnice nejen zZe nenabizi moznost prace
se zvukem, ale nenabizi ani zddnou alternativni ndhradu. I pres tento mirny

nedostatek 1ze témeér celou kapitolu prevést do stavebnice VEX GO.

5.6 Kapitola 6: Zavora

Tato kapitola zacina konstrukci robotické zavory, pti které se mohou zaci inspirovat
realistickymi fotografiemi nebo ji postavit dle své fantazie a kreativity. Hlavnim
cilem kapitoly je sestavit a naprogramovat minimalistickou verzi zavory, kterou zaci
mohou vidat v redlném svété a rozumi jejimu praktickému vyuziti. Se sestavenou
zavorou zaci pracuji i v nasledujici sedmé kapitole.

Ackoli je podle metodickych listii kapitola rozplanovana na dvé vyucovaci
hodiny, oproti predchozim se jevi jako kratsi. Kromé stavéni a programovani ji
opét doprovazeji dil¢i otazky, na které zaci v prubéhu odpovidaji. Nékolik dil¢ich
otézek se nachazi predeviim na zacatku kapitoly. Zaci maji za tikol formulovat
své odpovédi na otazky tykajici se predevsim fungovani zavor na parkovistich ¢i
u parkovacich domi.

Kapitola Sestd se zaméruje predevsim na propojeni znalosti z predchozich

kapitol do nové podoby robota. Zaroven by se taktéz méli zaci v této kapitole

vvvvvv

5.6.1 Zavora — puvodni ucebnice

Kapitola zac¢ina obecnym textem o zavore — jak miuze jednoduse fungovat, k ¢emu
slouzi a kde je mozné se s ni setkat.

Prvni ¢ast, oznacend jako tloha 6.1, je fotogalerie obsahujici nékolik realistic-
kych snimk zavor. Slouzi jako vizualni doprovod k tvodnimu textu.

Uloha 6.2 jak zévory funguji“ obsahuje t¥i otdzky vztahujici se obecné k pro-
blematice zavor: ,Jak zdvory funguji?“, ,Jak mohou byt zdvory ovladany?“, , Které
problémy a chyby mohou pri provozu zavory nastat?“ Je dulezité o téchto aspektech

komunikovat, aby zaci pochopili souvislosti mezi skutec¢nou zavorou a zavorou
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jimi vytvorenou ze stavebnice. Jde o provazani senzortt a mechanismii v realném
sveté s témi na pracovnim stole. Zaroven se jedna o obecné seznameni s touto
problematikou, kterou se zabyvaji dvé kapitoly ptivodni ucebnice.

V tloze 6.3 je cilem konstrukéné sestavit jednoduchou zavoru, kterou zaci
nasledné budou programovat a modifikovat v dil¢ich tikolech. Na zacatku tlohy
maji zaci odpovédét na zakladni otazky tykajici se procesu tvorby vlastni zavory:
,Co by nami vytvarend zdvora mela umét®, , Ve kteryjch stavech se mize nachdzet?
Co je ovliviiuje?“, ,Jak bude zdavora ovldddna?“ Jmenované otdzky slouzi zakim
jako prvotni plany, aby si uvédomili, jak bude jejich zavora vypadat, fungovat a
jak ji budou ovladat.

Ukol 6.3.1 je piimym zad4dnim pro tvorbu vlastni zavory s p¥{padnym tipem
pro stavbu. Ukol 6.3.2 je ndpovédou, jak by si méli Z4ci rozvrhnout praci a jak
maji pti praci postupovat. Hlavni myslenkou této zalozky je, aby si zaci uvédomili,
ze slozity celek mohou rozvrhnout na mensi c¢asti.

Ukol 6.3.3 se tykd zvoleného motoru v konstrukei vytvorené zavory. Jednd se
opét o maly navod ¢i radu, jaky blok v SW vyuzit pro ovladani stredniho motoru,
a upozornéni na to, ze bloky maji vice rezimi ovladani. Jak v ptvodni ucebnici,

tak v ramci praktické ¢asti byl pro zavoru zvolen stfedni motor.

Obrazek 68: Sestavend zdvora z LEGO Mindstorms — jiz s pridanym tlacitkem

pro nasledujici ukoly

Ukol 6.3.4 vede zéky k tomu, aby se zamysleli nad ovladdnim postavené zavory.
Tento kol je ze vSech jmenovanych této kapitoly takika jedinym, ve kterém zaci

primo vytvareji kod. Mimo jiné je soucasti zadani tukolu, pridani tlacitka k zavore,

60



5 PRAKTICKA CAST

kterym bude zavora ovladana. Cilem tohoto tikolu je vytvoreni kédu, ktery zajisti,
ze po stisknuti se zavora otevie (respektive motor vykona pohyb o urcity uhel),

vycka ¢tyti vtefiny a zavie se.

T Odely @O g
lf &1 @ fleste

Obrazek 69: Reseni vkolu 6.3.4

Jelikoz by bylo nutné spoustét program neustale dokola po kazdém kliknuti
na tlacitko, kol obsahuje rozsifujici zadani. Kéd méa byt upraven tak, aby se
nemusel program neustale spoustét, ale aby bylo mozné jej spustit jednou a tlacitko

fungovalo na vicero stisknuti v ramci béhu jednoho programu.
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Obrazek 70: Uprava reiend ikolu 6.3.4

V zavéru této ulohy je tkol 6.3.5, ktery obsahuje otazky, jez maji opét primeét
zaky zamyslet se nad realistickou funkcénosti zavory, predevsim, kdy a jak se zavora
zavira. Zadouci je témito otdzkami pfimét zaky, aby se zamysleli nad vyuzitim
senzoru.

Uloha 6.4 je klasifikovéna jako tloha pro rychlejsi zéky. Je rozdélena na dva
dil¢éi tkoly, ptricemz tkol 6.4.1 modifikuje zavoru o zvukovou signalizaci a kol
6.4.2 doplnuje zavoru o svételnou vizualizaci. Jedné se o drobnou tupravu kédu

z tkolu 6.3.4, jez je vyobrazeny nad timto textem.
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Obrazek 71: Resend tilohy 6.4

5.6.2 Zavora — stavebnice VEX

Jak bylo zminéno na zac¢atku, kapitola zac¢ind dvéma teoretickymi odstavci, ve
kterych je ivodni text pro uvedeni dané problematiky. Text popisuje, jak muze
zavora jednoduse fungovat a kde se s ni miizeme bézné setkat.

V tloze 6.1 ptvodni ucebnice jsou fotografie zobrazujici realistické zavory.

Uloha 6.2 obsahuje otézky tykajici se funkénosti zévor v redlném svété. Tyto

otazky jsou uvedeny [v textu o zavore z puvodni uc¢ebnicel Neni proto potiebné

tyto ¢asti znovu dokladat.

Po zformulovani odpovédi na otazky v tloze 6.3, jejichz cilem je dovést zéky
k prvotnim planim pro sestaveni zavory, nasleduji ikoly 6.3.1 a 6.3.2. Tyto tkoly
vyzyvaji zaky ke konstrukci vlastni zavory a poskytuji drobné rady k tspésnému
sestaveni. Prestoze LEGO nabizi vice dilkti a moznosti pro kreativni vytvoreni

zavory, taktéz je mozné sestavit zavoru i ze stavebnice VEX.

Obrazek 72: Sestavend zdvora ve VEX GO — jiZ s pridanym tlacitkem
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Ukol 6.3.4: ,K zdvore pridejte tlacitko, které ji otevie. Aby mohlo auto projet,
zdvora musi zustat 4 sekundy otevrend. Poté se sama zavre. “ Zavora s tlac¢itkem
je jiz vyobrazena na obrazku ¢. 72. Ukol se kromé konstrukéniho kroku zabyva
programovanim zavory. Tento kol se podatilo bez obtizi vytvorit s pouzitim bloku
»Cekej dokud nenastane®. Pro otevirani a zavirani zavory bylo zvoleno 0,28 otacky,

coz je témér shodnd hodnota jako u stavebnice LEGO.

cekej dokud nenastane = je LEDBumperl ¥ stisknut?

otoc Motord ¥ dopiedu ¥ o @ otacky ¥ ’

je nutné zajistit, aby se nemusel program neustdale spoustét dokola a presto se
zavora zvedla po kazdém stisknuti tlacitka. V tomto ptipadé staci do kédu pridat
pouze blok ,opakuj stale“, ¢imz se program bude opakovat a nepterusi se tak

podminka pro tlacitko.

pri spusténi

opakuj stale
cekej dokud nenastane = je LEDBumperl ¥ stisknut?
otoc Motord ¥ dopiedu ¥ o @ otacky ¥ ’

cekej o vtefin

oto¢ Motor4 * dozadu ¥ o @ otacky ¥ ’

Obrazek 74: Uprava tkolu 6.3.4

Sesté kapitola se uzavira tlohou 6.4 pro rychlejsi zaky, ktera obsahuje dva

diléi tkoly 6.4.1 a 6.4.2. Ty zadavaji upravu kédu z predchozi tlohy tak, aby

byla zavora modifikovana jak o zvukovou, tak o svételnou signalizaci. Jak bylo jiz
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v této préaci nékolikrat zminéno, stavebnice VEX GO nedisponuje reproduktory
pro prehravani zvuku. Z téchto divodi neni mozné tkol 6.4.1 realizovat. Ukol

6.4.2, pridani svételného doprovodu lze bez komplikaci splnit.

opakuj stale
set LEDBumperl ¥ na cervenou ¥
cekej dokud nenastane .je LEDBumper1 ¥ stisknut'!.:»"
;et LEDBumper1l ¥ na zelenou ¥

oto¢ Motor4d ¥ dopiedu ¥ o @ otacky ¥ '

| cekej o vtefin

set LEDBumperl ¥ na cervenou ¥

otoc Motord ¥ dozadu ¥ o @ otacky ¥ ’

Obrazek 75: Resend tkolu 6.4.2

5.6.3 Shrnuti kapitoly 6

Vyjma jednoho diléiho tkolu z celé kapitoly bylo mozné vSe naprogramovat
a realizovat i u VEX GO. Také bylo mozné konstrukéné sestavit zavoru, prestoze
se na zacatku objevily drobné komplikace, jak vhodné pripojit zavoru k motoru,
aby drzela ve vodorovném stavu.

Stejné tak i v této kapitole se jiz opakované objevila problematika s reproduk-
tory, kterymi VEX bohuzel nedisponuje. Nebyla nalezena vhodna alternativa, jez

by nahradila zvuk.

5.7 Kapitola 7: Automaticka zavora

V predchozi kapitole, za pomoci doplnujicich otézek, by si méli zaci uvédomit, ze
spousténi zavory skrze tlac¢itko na pevné stanovenou dobu je neefektivni a zavoru je
mozné zautomatizovat. Na konci predeslé kapitoly byli Zaci jiz otdzkami navedeni
na myslenku vyuziti senzort, ¢imz se zabyva sedma kapitola, ktera ma pravé za

cil zautomatizovat zavoru pomoci ultrazvukového senzoru.
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Zéci se zde naudi pracovat jak se senzorem vzdalenosti, tak se senzorem barev.
Dale svou zavoru, kterou sestavili v minulé kapitole modifikuji. Kromé automatic-
kého zavirani a otevirani zaci naprogramuji zavoru, ktera bude rozpoznavat barvy
¢imz se rozlisi typ vozidla, ktery bude skrze zavoru projizdét.

Jako témeér veskeré kapitoly puvodni ucebnice, je i tato podle metodickych
listt doporucena na dvé vyucovaci hodiny. Zaci by se méli v této kapitole mimo
jiné naucit uvazovat nad situacemi, které by mohly nastat pri chodu zavory,

a navrhnout vhodn4 reSeni.

5.7.1 Automaticka zavora — ptivodni ucebnice

,Co by se ale stalo, kdyby auto muselo pod zavorou ndhle zastavit? Nemeél by na
to jeji tvurce myslet? “ Toto jsou uvodni slova sedmé kapitoly ptivodni ucebnice,
které slouzi k uvedeni zakt do problematiky daného tématu. Na zacatku se v tloze
7.1 nachazi dva odstavce textu, které teoreticky popisuji ultrazvukovy senzor
stavebnice LEGO.

Uloha 7.2 je pro zéky seznamovaci tlohou s novym senzorem. Po pfipojeni ul-
trazvukového senzoru k ridici jednotce je mozné prejit k zalozce 7.2.1. Ta obsahuje
otazku, na kterych mistech se nachazi blok pro ovladani senzoru v programovacim
prostiedi. Zalozka 7.2.2 poskytuje feseni s dalsimi informacemi na predchozi otazku.
Ukol 7.2.3 obsahuje jiz vytvofeny kod, ktery maji zdci otestovat v programovacim
prostiedi a pochopit, jak senzor vzdélenosti funguje. K6d vypisuje hodnoty (vzda-
lenost) z ultrazvukového senzoru a zobrazuje jej na displej ridici jednotky. Zalozka

»7.2.4 SOS“ je pomocnou napovédou pro pochopeni nize uvedeného kédu.
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Obrazek 76: Kod k dkolu 7.2.3
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Uloha 7.3 pobizi zéky k diskusi ve skupinach nad otézkou, jaké je nejvhodn&jsi
misto pro umisténi senzoru. Po konstrukénim zakomponovani ultrazvukového
senzoru do robotické zavory nésleduje tkol, jehoz cilem je otestovat nejvhodnéjsi

moznou pozici pro umisténi senzoru.

Obrazek 77: Sestavend zavora LEGO Mindstorms s umistéenym ocnim senzorem

V predchozi kapitole byla naprogramovana zavora, ktera se otevirala pomoci
tlacitka a zavirala po pevné stanovené dobé. Uloha 7.4 tuto zdvoru z predchozi
kapitoly upravuje. Uloha za¢ind tkolem 7.4.1, ktery zni: ,RozSirte program o bez-
pecnostni funkci, kterd nedovoli sklopeni zdvory v dobé, kdy se pod ni nachdzi
automobil. “ Staci tak do kdédu z posledniho tkolu Sesté kapitoly pridat jeden blok
,cekej, dokud neni vzdalenost vétsi nez* pracujici se senzorem. Docili se toho, ze
se zavora nesklopi dolii, pokud se pred senzorem nachézi objekt.
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Obrazek 78: Reseni ilohy 7.4

Uloha 7.5 je ur¢ena rychlejsim zakam. Tato tloha je pouze modifikaci kédu
nad timto textem, ve kterém maji rychlejsi zaci za kol naprogramovat, ze kdyz
vozidlo neopusti prostor zavory pred senzorem do ¢tyt vtetin, ozve se zvukové

a svételné znameni.
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Obréazek 79: Resent tlohy 7.5

Uloha 7.6 ,mytna brana“ ke konstrukei zdvory pripojuje barevny senzor. Ten
slouzi k rozpoznani barev, které budou slouzit jako identifikdtory pro typ vozidla
projizdéjiciho zévorou. Uloha 7.7 obsahuje text popisujici barevny senzor.

V tloze 7.8 ,testujeme barevny senzor“ zaci zkoumaji funkci barevného senzoru
a jeho vystupy. Zaci maji za tikol do poli¢ek v ucebnici doplnit hodnoty k uréitym
barvam, které senzor u barev oznamuje. Taktéz je zde tip, kde lze nalézt blok pro

barevny senzor v programovacim prostiedi.

Rozséahlejsi uloha 7.9 uzavira dvojitou kapitolu zabyvajici se robotickou zavorou.

Je rozdélena do tii dil¢ich tkoli, z nichz jeden je opét urcen pro rychlejsi zaky.

V tkolu 7.9.1 jsou uvedeny informace k jednotlivym barvam (¢ervend = osobni

automobil, zelend = autobus, modra = nékladni automobil) a vyzyva k samotnému

konstrukénimu upevnéni barevného senzoru. Kromé toho maji zaci naprogramovat,

aby se zavora automaticky otevirala po prilozeni barevné karty. Z divodu délky

kédu je ukazka na dalsi strané rozdélena do dvou c¢asti.

vvvvv

fidici jednotky vypiSe, dle barev, jaké vozidlo skrze zavoru projizdi s doplnénim

¢iselného poplatku za pritjezd. Resenf je témét totozné s kédem predchoziho tikolu,

proto je na dalsi strané pouze vynatek vybrané ¢asti.
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Obréazek 80: Resent ukolu 7.9.1

o (A

Obrazek 81: Vynatek z casti reseni ukolu 7.9.2 — rozsirent casti ukolu 7.9.1
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Posledni tkol pro rychlejsi zaky, 7.9.3, zadava tkol, ve kterém musi byt poci-
tano s tim, ze zavorou budou projizdét nakladni automobily, ty jsou vsak delsi

a potfebuji vice casu, nez se zavora uzavre. Jedno z moznych TeSeni této tlohy je

vyobrazeno ve dvou ¢astech pod timto textem.

Obréazek 82: Resent ukolu 7.9.1
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5.7.2 Automaticka zavora — stavebnice VEX

V puvodni ucebnici kapitola zac¢ina kratkym popisem ultrazvukového senzoru.
Stavebnice VEX GO vsak obsahuje odlisny senzor s jinymi funkcemi a moznostmi
nez senzor stavebnice LEGO. O¢ni senzor stavebnice VEX, byl podrobnéji popsan
v teoretické ¢asti prace v kapitole 2.2.1 Funkce a komponenty.

Uloha 7.2 obsahuje dilé tkoly, které zaky seznamuji se zdkladnimi operacemi
pri préaci se senzorem. Znéni iikolu 7.2.1 po drobné formulac¢ni iprave: Kde lze
v programovacim prostfedi najit bloky pro praci s o¢nim senzorem?“ Odpovéd na
tuto otazku se nachazi na vedlejsi zalozce pod cislem 7.2.2. V prostiredi VEXcode
GO lze programovaci bloky pro o¢ni senzor nalézt na levém boc¢nim panelu
v zéloZce ,,vnimani®.

Ukol 7.2.3 v pivodni uéebnici obsahuje hotovy kéd, ten maji Zaci otestovat
a zjistit jaké hodnoty se vypisuji. Tento kéd vsak nelze ve VEX GO presné
replikovat, protoze o¢ni senzor neumi mérit vzdalenost, jako tomu je u stavebnice
LEGO. Oc¢ni senzor VEX pouze detekuje pritomnost objektu pred sebou. Dalsi
drobnou komplikaci tohoto tkolu je absence displeje. Vhodnou alternativou je
vypisovani hodnot jasu v procentech, vnimanych o¢nim senzorem. Tyto hodnoty
se zobrazuji na obrazovce zafizeni, ze kterého je robot programovan a ke kterému
je pripojen. Ackoli se kod mize jevit jednoduchy, plni podobnou funkci jako kod
z puvodni ucebnice s tim rozdilem, Ze na misto vzdalenosti vypisuje hodnoty jasu.
Tento tikol 1ze vyuzit u stavebnice VEX jako pripravu k feseni jedné z tiloh v osmé

kapitole.

:.:' 4 a nastavte kurzor na dalsi fadek

Obrazek 83: Reseni navrieného ikolu 7.2.3

Uloha 7.3: ,Na které misto je nejlepsi umistit senzor, aby plnil svou funkci
a brana fungovala bezproblémove? “ Konstrukéné byl tento kol fesen témeér totozné

jako v ptivodni stavebnici. VEX sice nabizi méné rozmanité dilky, nakonec vsak
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taktéz umoznuje umisténi senzoru pod uroven zavory. Ackoli umisténi senzoru

u této stavebnice mize byt obecné komplikované, predevsim kvili jeho kombinaci

se senzorem barev (vice ve [shrnuti této kapitoly]).

i : ) 2 |“
: i I |
Obrazek 84: Sestavend zavora VEX GO s umisténym ocnim senzorem

V tloze 7.4 je cilem vytvorit kod, ktery zajisti, ze se zavora nesklopi do doby,
dokud se pod ni, respektive pred senzorem, bude nachazet jakykoliv objekt. Jde
tak o realistické zpracovani automatické zavory, se kterou se zaci mohou setkat
v bézném zivoté. Do c¢asti kodu s podminkou pro o¢ni senzor bylo nutné pridat
blok ,cekej jednu vterinu“. V nepritomnosti tohoto bloku se zavora sklopila ihned
poté, co senzor nezaznamenaval zadny objekt. Pri testovani ke sklopeni dochézelo

velmi rychle, a proto bylo nutné pridat jmenovany blok pro plynulejsi chod zavory.

nastavit oko na daleko ¥ rozsah

nastavit LEDBumperz ¥ na <&ervenou ¥

pockejte do LEDBumper2 * stisknuto? .
pokud nalezlo oko objeki? pak

nastavit LEDBumper2 ¥ na zelenou ¥
pockejte do = neni  nalezlo oko objekt?

tocit Motord v dopfedu * pro @ otacky * .
pockat ° selundy

nastavit LEDBumperZ ¥ na cervenou ¥

tocit Motord ¥ dozadu * pro @ oticky * ’

TN

Obrazek 85: Resend ulohy 7.4
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Uloha 7.5 uréend pro rychlejsi zaky, zaddvd modifikaci kédu vyobrazeného na
predchozi strané. Cilem je pridani podminky, ktera kontroluje, zdali se predmét
nenachézi pred senzorem prili§ dlouhou dobu. Jinymi slovy, po uplynuti ¢ty vtetin
fidici jednotka zacne vydavat zvukové a svételné signaly. Z divodu nepritomnosti
reproduktoru u stavebnice VEX byla ptidana pouze svételna signalizace. Svételnym
upozornénim je blikani osvétleni senzoru a LED narazniku. Pro realizaci kodu byl

vytvoren vlastni blok, ktery spousti samotné blikani senzoru a LED narazniku.

nastavit oko na daleko ¥ rozsah

definovat gy on;

nastavit LEDBumper2 * na é&ervenou *

pockejtedo . LEDBumper2 v stisknuto? ISkt ocpt syetio) | apaaio iy

nastavit| LEDBumper2 ¥ Ba zelenou ¥ nastavit LEDBumper2 * na <cervenou v

tocit Motord ¥ dopredu ¥ pro @ otiacky * ’ PRstEvIt ot svetio) [pmiters
o ekt nastavit LEDBumper2 ¥ na zelenou v

opakovatdo neni  nalezlo oko objekt?

Blikani

pockat o -sekundy

nastavit LEDBumper2 ¥ na cervenou ¥

tocit Motord v dozadu ¥ pro @ otacky v .

Obrazek 86: Rozsiteni kodu z ulohy 7.4 — reseni ulohy 7.5

Uloha 7.6 je informacni ¢asti a po¢atkem prace vénované barevnému senzoru.
Ve stavebnici VEX je barevny senzor integrovan spolecné v kombinaci s o¢nim
senzorem (oproti stavebnici LEGO, kde je barevny senzor samostatné). Uloha 7.7
obsahuje pouze teoretické informace o senzoru.

V tloze 7.8 Zaci testuji barevny senzor, prozatim nepripojeny k zavore. U sta-
vebnice VEX GO o¢ni/barevny senzor v zédkladu rozeznava pouze tii zdkladni

barvy (Cervend, zelend a modrd). Zavéreéna dloha 7.9 ,mytnd bréna“, je roz-
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délena do tii tkoli, které na sebe plynule navazuji. V tikolu 7.9.1 je cilem plné
zautomatizovat zavoru, kterd od tohoto tikolu nebude ovladana tlacitkem, nybrz
automaticky se bude otevirat za pomoci o¢niho senzoru. V tkolu je potieba
vytvorit podminku, kterda bude zavoru otvirat, jakmile bude pred senzor umisténa
barevnd karta (Cervend, zelend nebo modra). K realizaci byly vyuzity dva vlastni

bloky pro lepsi prehlednost a zkraceni kédu.

definovat Opatieni definavat Otevirani/zavirani

pokud  nalezio oko objekt? = pak nastavit LEDBumper2 ¥ na zelenou ¥
pockeftedo . neni  nalezlo oko objekt? todit Motord * dopfedu * pro @ oticky * P
pocat () sexundy pociat () sekundy
Opatieni

nastavit LEDBumper2 ¥ na cervenou ¥

tocit Motord ¥ dozadu ¥ pro @ otacky ¥ "

nastavit oko na daleko * rozsah

nastavit LEDBumperZ * na cervenou ¥
pokud detekuje oko cervenou ¥ ?  nebo detekuje oko zelenou ¥ 7 nebo  detekuje oko modrou ¥ ? pak

Otevirani/zavirani

Obréazek 87: Resent ukolu 7.9.1

Ukol 7.9.2 (obrazek ¢. 88) rozsifuje kéd z tikolu 7.9.1 tak, aby po piedloZeni
barevné karty pred senzor byla vypsana édstka a typ vozidla. Uprava se tyka
hlavniho spoustéciho kédu, zatimco dva vlastni bloky ztstaly zachovany. Vypis je
opét realizovan na obrazovce zafizeni, na kterém uzivatel pracuje.

Posledni tikol 7.9.3 (obrazek ¢. 89) pro rychlejsi zdky ma efektivnéjsi a prehled-
néjsi feseni u stavebnice VEX, kde se mnohem lépe pracovalo s proménnymi. Tato
skutecnost kod zkracuje a ¢inni jej prehlednéjsim oproti pivodnimu softwaru. Bylo
tak docileno toho, ze dobu sklopeni zavory nastavuje proménna dle predlozené

karty pro dany typ vozidla.
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definovat

nastavit

nastavit oko na daleko ¥ rozsah

tocit Motord =

nastavit LEDBumper2 ¥ na dervenou ¥

polud

tisk m 4 a nastavte kurzor na dalsi fadek

Otevirani/zavirani

detekuje oko modrou v ?  pak

nastavit

tocit Motord

pokud = detckuje oko cervenou ¥ 7

pak

tisk m 4 a nastavte kurzor na dalsi Fadek

pokud

detekuje oko zelenou » ?

tisk m 4 2 nastavte kurzor na dalSi Fddek

Otevirani/zavirani

Obréazek 88: Reseni

Pii spusténi

opakuj stile
nastavit oko na daleko ¥ rozsah
nastavit LEDBumper2 * na £&ervenou ¥
pokud

nastavit pocet ¥ na o
tisk TIR - 200 Ké 4 2 nastavte kurzor na dalsi fadek

Otevirani/zavirani

detekuje ocko modrou ¥ 7 pak

pokud
nastavit pocet ¥ na o
tisk AUTO - 50 K& 4 a nastavte kurzor na dali Fadek

Otevirdni/zavirdani

detekuje oko <ervenou * ?  pak

pokud
nastavit pocet ¥ na o
tisk m 4 a nastavte kurzor na dalsi fadek

Otevirani/zavirani

detekuje oko zelenou + 2

pak
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definovat

Obrazek 89: Reseni

Otevirani/zavirani

na zelenou *

pro @ otacky ¥ ’

LEDBumperZ

dopredu ¥

pockat o sekundy

Opatieni

LEDBumper2 ¥ na cervenou ¥

dozadu *

Opatieni

nalezlo oko objeki?

pockejtedo = neni

podkat o sekundy

nalezio oko objekt?

wkolu 7.9.2

definovat Otevirani/zavirani

nastavit LEDBumper2 ¥ na zelenou ¥

togit Motord ¥ dopiedu ¥ pro @ oticky ~ .

pockat pocet

sekundy
Opatreni

nastavit LEDBumper2 * na &ervenou ¥

tocit Motord ¥ dozadu ¥ pro @ oticky ¥ ’

definovat Opatreni

pokud nalezlo oko objekt? . pak

pockejte do = neni nalezio oko objekt?

poamosemuy

ukolu 7.9.3
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5.7.3 Shrnuti kapitoly 7

Po spusténi kodu z programu 7.9.1 u stavebnice VEX se zavora zacala sama
opakované otevirat a zavirat. Po nékolika pokusech, kdy zavora stala na bilém
papife a doplnkové svétlo senzoru svitilo, senzor vyhodnocoval, Ze vidi jednu ze
ti1 barev. Jakmile byla zavora presunuta na drevény stil, zavora zacala spravné
fungovat dle kodu.

Tento problém se opétovné vyskytl v nasledujicim tkolu 7.9.2, kdy se zavora
opét sama otevirala a zavirala. Tentokrat se problém objevil i tehdy, kdyz zavora
byla na drevéném stole, nestala na bilém papife a doplitkové svétlo senzoru bylo
vypnuto. Bylo zjisténo, Ze tento problém nastava pri snizenych svételnych podmin-
kach v testovaném prostiedi. Kdyz byla pracovni plocha se zavorou osvétlena stolni
lampou nebo byla zavora presunuta k oknu s vice dostupnym dennim svétlem,
zacala opét fungovat spravné podle naprogramovaného kédu.

Kapitolu bylo mozné prepracovat, ackoli v jistych tlohach s mirnymi obtizemi.
V prvnim tkolu 7.2.3 nelze replikovat kod, ktery je zalozeny na vyuziti ultrazvu-
kového senzoru. U stavebnice LEGO tento senzor dokaze mérit vzdalenost, avsak
VEX GO touto funkeci nedisponuje. O¢ni senzor VEX dokéaze rozliSovat pouze
zdali se objekt nachazi pred senzorem, pripadné urcit jednu ze tii barev anebo
urcéit intenzitu jasu.

S tim je spjata celkova funkcionalita o¢niho senzoru, kterd byla dlouho nejasna.
Senzor zacal spravné fungovat az po diskusi s pracovniky vexrobotics na verejném
foru, ktefi po urcité dobé zaridili aktualizaci programovaciho prostiedi. Teprve
nasledné bylo docileno spravné funkcénosti. K povsimnuti v kédech této kapitoly je
blok v presném znéni ,nastavit oko na daleko rozsah*, ktery ovliviiuje, jak daleko
je senzor schopny vnimat pfedméty pred sebou samym. V programech kapitoly byl
zvolen rozsah ,daleko®, jelikoz to umoznuje senzoru vnimat objekty do maximalni
vzdalenosti cca 7,5 cm. V opac¢ném pripadé rezim ,blizko“, umoznuje vnimat
objekty do maximalni vzdalenosti cca 1,5 cm.

Dalsi nevyhodou je kombinace senzoru barev a senzoru pro rozpoznani objektu.
Tato nevyhoda se tyka tloh se zavorou, kdy je potiebné mezi objekt a senzor umistit
barevnou kartu, ¢i barevny predmét pro rozpoznani typu vozidla. V pripadé, ze

by objekt stal blizko senzoru, je prostor pro umisténi karty omezeny, napriklad na
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misto oznacené zelenou Sipkou, jak je vidét na obrazku pod timto textem. Taktéz
barevna karta nesmi byt pred senzorem umisténa prilis dlouho, aby neovlivnila

dobu, po kterou je zavora zvednuta.

Rezim daleko
Rezim blizko

Obrazek 90: Vzddlenosti rezimi ocniho senzoru VEX GO

Moznym Tesenim muze byt pridani dalstho senzoru, ktery by fungoval samo-
statné pro rozliSovani barev. Ovsem ridici jednotka stavebnice VEX GO umoznuje
pripojit pouze jeden o¢ni senzor, pro ktery je vyhrazen jen jeden port.

V této kapitole je jiz patrné, ze programovani do fadku neni nejvhodnéjsi
variantou pii rozséhlejsich programech. Ulohy a tkoly této kapitoly byly napro-

gramovany s kratsim a prehlednéjsim kédem ve stavebnici VEX GO.

5.8 Kapitola 8: Adaptivni tempomat, detekce prekazky

Osma kapitola opousti tlohy a problematiku tykajici se zavory a vraci se k praci
s pojizdnym robotem, se kterym zaci pracovali v prvotnich kapitolach ucebnice.
Cilem kapitoly je naucit zaky ridit pojizdného robota s pomoci ultrazvukového
senzoru v ramci predpokladanych dvou vyucovacich hodin.

Z4ci se s ultrazvukovym senzorem setkali poprvé v pfedchozi sedmé kapitole.
Tato kapitola vSak obsahuje tilohy zamérené vyhradné na tento senzor, aby
usnadnila plynulejsi pochopeni jeho pouziti. Dale pracuji s displejem a hodnotami,

které se na néj vypisuji. Primarné by se zaci méli naucit robota zastavit pred
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prekazkou, upravovat rychlost robota podle pohybujici se prekazky a stabilizovat
robota tak, aby se vyhnuli trhavym a prudkym pohybﬁm.

zaky tykajici se danych tkolt. Ty maji vést predevsim k zamysleni nad praktickou
funkénosti, realizaci a samotnou funkénosti kéd. V této kapitole maji zaci taktéz
predpripravené jisté programy, které maji otestovat a identifikovat, ktery kod je

nejvhodnéjsim fesenim.

5.8.1 Adaptivni tempomat, detekce prekazky — ptivodni ucebnice

Kapitola zacind tlohou, ktera ma sezndmit zéky s programovanim ultrazvukového
senzoru. Jelikoz s timto senzorem budou pracovat po celou kapitolu, je nutné, aby
pochopili, jak senzor reaguje, jak funguje a jakou ma primérenou presnost méreni.
V tkolu 8.1.1 maji zaci naprogramovat metr, ktery bude vypisovat namérené
hodnoty na displej. V zalozce 8.2.1 je predstaven novy blok pro spojeni vypisu
napf. hodnoty ze senzoru a napsaného textu. Zalozky 8.1.3 a 8.1.4 obsahuji otazky
tykajici se naprogramovaného metru. Jedna sada otazek se zaméruje na samotné

meéreni a druhd na funkénost senzoru.

o1 |

de ... J...|?‘ T F x| ¥ E___“A_ -f_ _@_..JL\'? =)

H_ @l“i L Tl\' \J|°|°wxw2|‘

Obrazek 91: Resenit tkolu 8.1.1

Poté, co se zaci v prvni tloze seznami s ultrazvukovym senzorem a pochopi
jeho funkcionalitu, mohou prejit na druhou ulohu 8.2, ktera zadava aktivitu 8.2.1:
, Vytvorte program, diky kterému Vas robot pojede neustale rovne vpred, a pokud
se pred nim objevi prekdzka, zastavi od ni v bezpecné vzdalenosti 15 cm. “ V tomto
ukolu by se mélo jednat o opakovani z predchozi kapitoly, kdy témér stejnou

podminku na podobném principu vyuzili jiz v kapitole o automatické zavore.
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Obrazek 92: Resenit tkolu 8.2.1

V zélozkach 8.2.2 a 8.2.3 jsou otazky vztahujici se ke kédu vyse (obrazek ¢. 92).
Tyto otazky zaci zodpovidaji az po otestovani programu, ktery sami vytvorili.

Zacatkem kapitoly 8.3 maji zaci jiz naprogramovaného robota s bezpecnostnim
prvkem, tedy robota, ktery umi zastavit pfed prekédzkou. V této tloze maji zaci
upravit program robota tak, aby udrzoval od prekazky vzdalenost 20 cm. V tkolu
8.3.1 je zadano, ze robot ma splnovat funkci stalého udrzovani 20 cm od prekazky.
V pripadé, ze se prekazka zacne vzdalovat od robota smérem dopredu, robot ji
dojede a v opacném pripadé priblizujici se prekazky, robot za¢ne couvat.
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Obrazek 93: Resenit tkolu 8.3.1
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V tkolu 8.3.2 se maji zaci zamyslet, zdali na néco nezapomnéli pii vytvareni
predchoziho kédu. Véetné toho jejich program testuji a odpovidaji na doplnujici
otézky. Ukol 8.3.3 je volnéjsi a zadéva tikol vice skupindm ve t¥{dé soucasné. Zaci
maji vzit své naprogramované pojizdné roboty, dat jich nékolik za sebe a vytvorit
tak vlacek. Timto tkolem zaci zjisti, zda své roboty naprogramovali spravné.
V zalozce 8.3.4 je polozena otazka tykajici se chovani robott. Zdali se zaktim
u jejich roboth stava, ze robot méa sekavé a trhané pohyby. V této zalozce je
prilozeny snimek kodu, na kterém maji zaci prijit na to, pro¢ ma robot takové
pohyby. V zalozce 8.3.5 maji zaci objasnéni, proc¢ se tato skutecnost u robott
objevuje.

Uloha 8.4 je zaméfena na tzv. stabilizaci robota. Zéci si v zalozce 8.4.1 stahnou
soubor s programy, kde se nachézi celkem t¥i kédy, které maji zaci prozkou-
mat a otestovat na svém pojizdném robotovi. Nasledné odpovidaji na otazky:
,Stabilizace spociva v, ,Hlavni vghody “ a , Hlavni nevyhody “. Tyto otazky jsou
stejné pro kazdy kod ve stazeném souboru. V zalozce 8.4.2 maji zaci rozhodnout,
ktery kod ze souboru se pro stabilizaci robota jevi jako nevhodnéjsi reseni.

Posledni uloha 8.5 je vyznacena pro rychlejsi zaky. Ti maji upravit rychlost
robota tak, aby zrychloval, pripadné zpomaloval k blizici se ¢i oddalujici se prekazce.

Taktéz jej maji upravit, aby pti couvani robot vydaval zvukovou signalizaci.

5.8.2 Detekce piekézky, skener (alternativa) — stavebnice VEX

Jiz pri analyze ptuvodni uc¢ebnice bylo zjisténo, ze tato kapitola bude vyzadovat
vnoreni navrhu minimalné jedné ilohy nebo alespon tpravu zadani vybranych
uloh. V této kapitole se pracuje s jednotkami vzdalenosti zjiSténymi ze senzoru.
Bohuzel touto moznosti o¢ni senzor stavebnice VEX GO nedisponuje, a neni tak
mozné replikovat vsechny tlohy dle ptivodni ucebnice se zachovanym zadanim.
Prvni tloha 8.1 musela byt nahrazena, jelikoz neni mozné pracovat s jednotkami
vzdalenosti namérenymi oénim senzorem, a také proto, zZe o¢ni senzor stavebnice

VEX GO mé velmi maly vzdalenostni rozsah. Podrobnéji o tom bylo pojednéno ve

shrnuti predchozi kapitolyl Zéky lze nechat, aby sami zjistili, do jaké vzdalenosti

je mozné vyuzit o¢ni senzor stavebnice VEX GO.
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Alternativni navrh prvni ulohy: ,Sestavte program, ktery bude na obrazovku
monitoru vypisovat, zda o¢ni senzor vidi, ¢i nevidi objekt umistény pred senzorem.
Dilezité je na zacatku programu vlozit blok 'nastavit oko na rozsah’, ktery bude
meénén dle nasledujicich tkolt. “

1. Nastavte rezim rozsahu oka na ,blizko“. Pfed o¢ni senzor umistéte objekt

do takové vzdélenosti, dokud se vypisuje, ze oko vidi objekt. Tzn. najdéte
nejdelsi moznou vzdéalenost od oka a zmérte, kolik centimetrii je mezi okem

a objektem.

2. Ve druhém tkolu zménte rozsah oka na rezim ,daleko“. Opét umistéte
objekt pred o¢ni senzor a pohybujte s nim, dokud nenajdete nejdelsi moznou
vzdalenost, pri které je stale vypisovano, ze objekt je zaznamenan. Zméite

tuto vzdalenost v centimetrech.

Uloha 8.2 s ndzvem ,bezpecnostni pojistka® je v principu jednoduchy tkol, ve
kterém robot zastavi pred prekazkou. Ptivodni uc¢ebnice obsahuje zadani, Zze ma
robot zastavit pred prekazkou ve vzdélenosti 15 cm. Toto konkrétni zadani neni
mozné dodrzet, tlohu lze realizovat pouze za predpokladu, ze nebude definovana
vzdalenost zastaveni robota od ptrekazky. V pripadé, ze by byl ve VEXcode GO
nastaven rozsah oka na ,daleko“, robot zastavi pred prekazkou priblizné sedm
centimetrt od ni. V rozsahu ,blizko“ by robot zastavil tésné pted prekazkou,
zhruba ve vzdalenosti jednoho a pil centimetru od objektu. Podobné hodnoty by

téz meéli zaci zjistit v predchozi navrzené loze.
nastavit oko na daleko ¥ rozsah

pokud _ nalezlo oke objekt? pak
Motord =

Motorl ¥

Motord ¥ dopiedu ¥

Motorl ¥ dopredu ¥

Obrazek 94: Reseni navrieného tkolu 8.2.1
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Uloha 8.3 se zadanim: ,, Viytvorte program, pomoci kterého si bude robot udrzovat
od prekdzky pred nim (napr. auta) odstup 20 cm. Pokud se bude vzdalovat, dojede ji,
pokud se bude priblizovat, zacne cowvat. “ Ulohu je mozné vypracovat s podobnou
funkénosti, avsak stejn¢ jako u tulohy na predchozi strané zde nelze dodrzet
konkrétni vzdalenost (20 cm). Tuto tlohu lze realizovat za predpokladu, ze se
robot v rezimu ,,daleko® zastavi pred prekazkou ve vzdalenosti priblizné sedm
centimetri. Pro splnéni zadani, ze ma robot zacit couvat pri priblizovani se
prekazky, je vsak nutné v pribéhu chodu programu prepnout na rezim ,blizko“.
Timto zpusobem se podari splnit podminku, ovsem s tim, ze predmét se musi
priblizit k oénimu senzoru do vzdalenosti zhruba necelych dvou centimetru.

Pro spravnou funkcénost bylo nutné do koédu pridat dva bloky ,pockat 0,1
sekundy“, jelikoz pti testovani bylo zjisténo, ze senzor tak 1épe zpracovava hodnoty,
kdyz se v prubéhu kédu méni rezim ,blizko a daleko“. Také pro lepsi plynulost
robota bylo nutné do posledni podminky ptidat blok ,opakovat do“. V ptipadé, ze
byly dva bloky ,tocit Motor dozadu* vlozeny mimo tento blok, pouze v podmince
,pokud oko nalezlo objekt*“, robot vykonaval kmitavé a trhavé pohyby dopredu

a dozadu.

stop Motord ¥

nastavit oko na daleko ¥ rozsah
stop Motorl *

pockat @ sekundy

nastavit oko na blizko * rozsah

: i jekt?
pokud . neni  nalezio oko objekt? pod @ SRt

Racak) piarons e | dopEes i pokud = nalezio oko objekt?  pak

et (T oA orte | ORI opakovatdo neni  nalezlo oko objekt?

jinak

to€it Motord ¥ dozadu ¥

tocit Motorl * dozadu *

Obrazek 95: Resent tkolu 8.3.1
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Mnoho tloh v ptivodni ucebnici se zaméruje na realistické véci, které zaci
mohou znat z redlného svéta (viz kapitoly typu: mixér, zdvora nebo v ucebnici téz
nasledujici parkovaci asistent). Nésledujici navrzend tloha ma do jisté miry ptipo-
minat skener, ktery se v praktickém svété mize vyuzivat napriklad k inventarizaci
zbozi ve skladech ¢i obchodech.

Pro zjednoduseni maji zaci za kol sestavit skener, ktery bude rozpoznavat
jednotlivé barvy, jez budou néasledné vypisovany na displej monitoru. Prestoze
o¢ni senzor stavebnice VEX GO rozpoznava v zakladu pouze tii barvy (¢ervenou,

zelenou a modrou), ve VEXcode GO se nachazi blok ,odstin oka ve stupnich®.

Tato moznost hlasi hodnoty mezi 0-359 stupni [56].
00
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Obrazek 96: Stupnice barev dle ciselné hodnoty jasu z ocniho senzoru. Zdroj

obrazku: VEX Library [56].

Diky této stupnici mohou zaci naprogramovat skener tak, aby byl schopen
rozpoznat i jiné nez predem definované barvy. Vzhledem k tomu, Ze o¢ni senzor
ohlasuje hodnoty neptetrzité, na monitoru by se vypisovalo ptilis mnoho dat. Proto
je tloha koncipovéna tak, aby skener hlasil hodnoty (barvy) pouze po stisknuti
tlacitka.

Poté, co zaci sestavi skener, miize nasledovat navrh zadani:,,Naprogramujte
skener barev, ktery po stisknuti tlacitka vypiSe na obrazovce v programovacim
prostfedi nazev barvy, na kterou senzor ukazuje. K identifikaci jednotlivych barev
vyuzijte barevnou stupnici s ¢iselnymi hodnotami. Napovéda: V programu tohoto
ukolu je nutné vyuzit nékolik podminek. Kazda podminka bude definovat rozsah

hodnot jasu (tedy jednu konkrétni barvu), které zaznamenava o¢ni senzor.
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Obrazek 97: Sestaveny skener barev ze stavebnice VEX GO

Vzhledem k situaci, Ze na stupnici mezi barvami jsou mnohdy mirné rozdily
(pér stupmi), a ne vzdy je patrné, o jaké hodnoty se jednd, predpoklada se, ze neni
mozné identifikovat vSechny barvy na stupnici. Neni proto nutné dbat na to, aby
zaci rozlisovali rozdily napiiklad mezi svétle zelenou, olivovou a tmavé zelenou
(pro vytvoreni takového kédu je potfebné dostatecné mnozstvi vzorku ruznych
barev). Zadouci naopak je, aby zakiv sestrojeny kéd dokazal identifikovat i jiné
nez zakladni tii barvy. Prikladem tak muze byt zluta, rizova nebo tyrkysova.

Z4ci v této tloze experimentuji se stupni a identifikuji jednotlivé barvy na
stupnici. Tato tloha muze dale pokracovat diskusi o tom, jaké hodnoty stupnt pro
jednotlivce predstavuji jednotlivé barvy, jako napriklad rtzova ¢i cervend. Protoze
kazdy zak muze mit rozdilny nazor na ¢islo stupnt, které rozdéluji pomyslnou
hranici mezi rizovou a cervenou barvou.

Mirnou nevyhodou této tlohy je osvétleni prostoru a skenovanych barev, jelikoz
mnozstvi svétla ovliviiuje hodnoty o¢niho senzoru. Z testovani této tlohy je mozné
tvrdit, ze prisun prirozeného denniho svétla z jednoho okna je pro tuto ulohu
dostatecny.

Vynatek z rozsahlého kodu, jenz se vztahuje k této tloze, je spolu s prislusnym

ilustrativnim vypisem zobrazen na nasledujici strané na obrazku ¢. 98.

83



5 PRAKTICKA CAST

Obrazovka

nastavit oko na daleko ¥ rorsah
Senzory

pokud LEDBumper2 ¥ stisknuto? _ pak Proménné

polkud odstin oka ve stupnich > o a odstin oka ve stupnich
Jak monitorovat
tisk m 4 2 nastavte kurzor na dalgi Fadek

pokud  odstinokavestupnich > ) 2 odstin oka ve stupnich

tisk m 4 a nastavte kurzor na dalii Fidek

modra
zluta

tisk ﬂ 4 a nastavte kurzor na dalii Fadek Sew?na
Zluta

oranzova
zluta
tyrkysova

pokud cdstinokavestupnich > @) 2 odstin oka ve stupnich tyrkysova
tyrkysova

tisk m 4 a nastavte kurzor na daléf Fidek tyrkysova
Zluta

zluta
zluta

odstin oka ve stupnich a odstin oka ve stupnich 5
z - @ - @ e VYMAZAT uLoZIm ZKOPIROVAT DO SCHRANKY

Obrazek 98: Vypisované barvy, které snimd skener (ocni senzor)

pokud odstin oka ve stupnich > @ a odstin oka ve stupnich

5.8.3 Shrnuti kapitoly 8

V této kapitole se opét jevi jako problematicky oéni senzor stavebnice VEX.
Vzhledem k tomu, Ze neni mozné senzorem mérit vzdalenost v centimetrech, bylo
nutné nahradit nebo alespon upravit zadani kazdé ilohy v této kapitole.

Namisto elektronického metru, coz je prvni tloha této kapitoly, byla navrzena
tloha, kterda seznamuje zaky s funkénosti oc¢niho senzoru stavebnice VEX GO.
Stejné tak s jeho moznostmi dvou rezimt, respektive moznymi vzdalenostmi, do
kterych je mozné senzor vyuzit. Namérené hodnoty mohou zaci brat v tivahu pri
tvorbé tlohy s ndzvem ,bezpecnostni pojistka“.

Do této kapitoly byla priddana dalsi alternativni tiloha, jejimz cilem je zkonstru-
ovat a naprogramovat skener barev. Pti testovani a tvorbé byla tloha ptrekvapivé
nad ocekavani funkéni. Tato tdloha, vyjma programovani nuti zéky k objevovani
a experimentovani s tim, jaké hodnoty reprezentuji danou barvu. Hodnoty maji
zaci Cerpat z teoretického obrazku barev, ktery byl prevzat z oficidlnich stranek
vexrobotics. V samotném zavéru tlohy je vhodné ladéni programu, aby dochézelo

k co nejpresnéjsi identifikaci barev.
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Tuto kapitolu lze zhodnotit jako jednu z nejvice upravovanych, jelikoz tlohy
z puvodni ucebnice neumoznuji spravnou funkénost u stavebnice VEX GO. Alterna-
tivni tlohy byly zarazeny do této kapitoly, jelikoz takto odpovidaji konceptualnimu
schématu prace zak1, kdy v této kapitole detailnéji pracuji s o¢nim senzorem. Neni
proto vhodné tyto ulohy zaradit do ¢tvrté kapitoly, kde se pracuje s displejem,

protoze zaci tam jesté nepracovali s pravé zminovanym senzorem.

5.9 Kapitola 9: Inteligentni pojizdny robot

Devata kapitola se opét inspiruje skuteénym svétem. Zatimco v Sesté a sedmé
kapitole méli zaci jisté predstavy o zavore, se kterou se mohou bézné setkat, tato
kapitola se vaze napriklad k realistickym robottim, kteri se mohou specifickym
zpusobem pohybovat v priamyslovych halach.

V této kapitole, ktera je doporucena na dvé vyucovaci hodiny a je klasifikovana
losti o barevném senzoru. Vyjma rozpoznani barev maji zaci pracovat s intenzitou
odrazeného svétla, kterou barevny senzor zaznamenava. Cilem kapitoly je, aby se
zaci kromé seznameni s novou funkei senzoru také naucili naprogramovat robota,
ktery se bude pohybovat nasledovanim vodici cary.

Kapitola, vyjma samotnych tikoli, obsahuje velkou ¢ast informaci o barevném
senzoru, otazky na premysleni o praktickém vyuziti senzoru a jeho spravné kalibraci.
Ke splnéni této kapitoly je vhodna predchozi priprava (planek mésta z kapitoly

tri, jiny planek obsahujici vodici ¢adru nebo pripravenou ¢aru na podlaze).

5.9.1 Inteligentni pojizdny robot — ptivodni ucebnice

Uvodni tlohou kapitoly je tloha 9.1 ,rozpoznani ¢ary“, kterd za¢ing teoretic-
kymi informacemi o dostatecném kontrastu vodici ¢ary od okolniho prostredi
a uvazujicimi otdzkami nad vyuzitim barevného senzoru.

Uloha 9.2 pokrac¢uje dalsimi informacemi, jak by se mél robot pohybovat po
care, jak by mél dany pohyb vypadat a jaky smér by mél robot vykonat pri
zaznamenani urcité barvy.

Uloha 9.3 zadavé zaktm pokyn k umistén{ senzoru na konstrukei pojizdného

robota a nabizi moznost prilozeného navodu. Taktéz se zde objevuje zasadni
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informace, aby Zaci se senzorem experimentovali, v jaké poloze (naklon a vyska)
od vodici ¢ary se ma nachazet, jelikoz se miize vyskytnout situace, kdy senzor bude
Spatné umistén a kéd nebude funkéni i pri spravném naprogramovani. Moznost

tohoto ladéni umoznuje pohybliva konstrukce pro barevny senzor.

Obrazek 99: Pojizdny robot z pruni kapitoly s pridanym barevnym senzorem

LEGO Mindstorms

Prvni programovaci tilohou devaté kapitoly je tiloha 9.4, ktera zadava zakam,
aby doplnili ¢ast vyobrazeného kédu (puvodni kéd, ktery maji zaci doplnit, je
bez modfe vyznacenych ¢asti na obrazku nize). Puvodni kéd zahrnoval pouze
spoustéci tla¢itko a jednu prazdnou podminku. Zaci maji tuto podminku doplnit
(modfe vyznaceno) tak, aby se robot pohyboval na zakladé vniméni cerné a bilé
barvy. Vice o tomto pohybu byli Zaci informovani v predchozich informacnich

ulohach této kapitoly.

Obrazek 100: Resent tlohy 9.4
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Jelikoz se i sami zaci mohou setkat se skutec¢nosti, ze senzor bude Spatné vnimat
intenzitu svétla, je nutné jej spravné zkalibrovat. Touto problematikou a spravnym
nastavenim senzoru se zabyvé tloha 9.5 konkrétné v tkolech 9.5.1-9.5.5. Ukol
9.5.4 zadava nasledujici tkol: , Provedte kalibraci svetelného senzoru. Nastavte
minimdlni a mazximalni hodnotu pro snimani barvy bilého okoli a cerné cary.
Nezapomente pridat interakci s uZivatelem. “ Z duvodu, ze nebyla zjisténa podobna
funkce a nastaveni u stavebnice VEX, nejsou tyto tkoly dale detailnéji popisovany.

S ohledem na to, Ze robot po spusténi programu vyobrazeného na predchozi
strané (obrazek ¢. 100) vykonava kmitavé a trhané pohyby, tloha 9.6 se zaméruje
na plynulejsi pohyb robota. Vzhledem k jeji naroc¢nosti, je oznacena jako tloha pro
rychlejsi zaky. Plynulejsiho pohybu lze docilit nikoli vnimanim barev, ale vhimanim
intenzity odrazeného svétla, které dokaze barevny senzor zaznamenavat. Je nutné
zminit, ze po nasledném vytvoreni této tlohy je tfeba senzor barev resetovat,

jelikoz po kalibraci z predchozi tlohy vraci jiné hodnoty nez pred kalibraci.

Lo1]

i .M;\'V . A+D il
a-ag O De ae
B r's) L 2| 17] |
oGy S U | = o
et i x]
Nindin i ||
! [
S .;- a b o
el @
o =)
L[] - ) ‘ l I
ety > B p——r =)
et‘:!’ 2. | 40 X
\
g-ag 1
O D110 | -

Obrazek 101: Resent dlohy 9.6
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5.9.2 Inteligentni pojizdny robot — stavebnice VEX

Ulohy 9.1-9.2 netieba déle rozepisovat, jelikoz jejich obsah byl popsén v odstavci

o [puvodni ucebnici a mimo jiné tato cast kapitoly neobsahuje zadny kod ¢i zadani

pro programovani.

V tloze 9.3 maji zaci pripevnit barevny senzor k pojizdnému robotovi, ale
nejprve musi sestavit drzak pro barevny senzor. Senzorem tak lze pohybovat vice
smeéry pro spravné nastaveni thlu a pro spravnou vzdalenost od cary. Drzak je
dulezity, protoze autori puvodni uc¢ebnice v této tloze upozornuji na mozny vyskyt
problému, ve kterém senzor bude Spatné vnimat barvy, a je proto zadouci nalézt
vhodnou pozici pro senzor. Zde je nutné podotknout, ze v ramci replikace tlohy,
byl u stavebnice VEX GO sestaven drzak na podobném mechanickém principu.
Ovsem prti testovani bylo zjisténo, ze tento drzédk nebyl v praxi zcela vyhovujici.
V mnoha ohledech byl senzor bud daleko anebo blizko vodici ¢ary, a ne vzdy robot
spravné splnoval dané pokyny. V pripadé nalezeni vhodné vysky senzoru od cary,
se pri prudkych pohybech robota drzak pomalu ohybal k zemi a senzor opét sSpatné
reagoval. Nakonec byl zvolen drzdk a upevnéni senzoru dle oficidlntho navodu
od vyrobce. Takové umisténi senzoru je sice neménné, tedy nelze se senzorem
pohybovat nahoru a doli jako v pripadé ptivodni uc¢ebnice, avsak vyska senzoru

je nastavena v nejlepsi mozné pozici, kdy senzor spravné funguje.

Obrazek 102: Pojizdny robot z pruni kapitoly s pridanym senzorem VEX GO

Zatimco v tloze 9.4 (obrazek ¢. 103) ptivodni uéebnice zici vyuzili podminku
zalozenou na dvou barvich (Cernd a bild) u VEX GO neni mozné rozeznavat vice

nez tii barvy (¢ervend, zelend a modra). Byla proto zvolena podminka: ,kdyz oko
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13

vidi modrou barvu tak... jinak...“ a musi se tak brat v potaz, ze vodici ¢ara
bude nakreslena modre. Dale v tomto kédu bylo nutné do podminky ptidat blok
yzastav motor“, aby robot vykonéaval zadouci kmitavé pohyby do stran a spravné

vnimal vodici ¢aru.

nastav oko na rozsah blizko ~
nastav svétlo oka na zapnuto ¥

nastav rychlost Motor4d ¥ na @ %

nastav rychlost Motor1 ¥ na @ %

opakuj stale
kdyz  zaznamenava oko medrou ¥ ? _ tak
otacej Motorl ¥ dopredu ¥

zastav Motor4 ¥
jinak
otacej Motord ¥ dopredu ¥

zastav Motorl ¥

Obrazek 103: Resent tlohy 9.4

Ulohu 9.5 a jeji tkoly pro kalibraci senzoru neni u stavebnice VEX GO mozné
realizovat. Avsak nakonec se pri zkouméani moznosti této tlohy ukazalo, ze byla
velmi napomocna pri zpracovani néasledujici ulohy 9.6. Praveé v disledku toho, ze
neni mozné zadnym zpusobem senzor zkalibrovat, se funkce robota pri zpracovani
v programu pomoci bloku ,jas oka v %* ukazala byt neefektivni. Pfitom tento
blok ve své podstaté funguje podobné jako v puvodnim softwaru. Hodnoty jasu
senzor ukazuje od nuly do sta, pricemz se velice casto pohybovaly od 20 do 60
nebo se zobrazovala hodnota 100 %. Bylo proto naro¢né prijit na to, jaké hodnoty
by byly nejvhodnéjsi pro podminky, aby robot nasledoval ¢aru. Ackoliv se hodnoty
vyobrazené na obrazku ¢. 104 jevi jako nejlepsi varianta, mnohokrat se stavalo, ze
robot z vodici ¢ary odjel zcela mimo. Lze tvrdit, ze toto feSeni pro tlohu 9.6 neni

nejvhodnéjsi variantou.

89



5 PRAKTICKA CAST

Jelikoz pri trhavych pohybech robota z tilohy 9.4 mohou nastavat problémy
pri navigaci podle ¢ary, je vhodné vytvorit program pro plynulejsi pohyb. Tim se
zabyva tloha 9.6, kterad je urc¢ena rychlejsim zaktim. O TeSeni tlohy je pojednéano
v textu na konci predchozi strany, avsak s nedokoncenym zavérem, ze reSeni skrze
intenzitu odrazeného svétla neni nejvhodnéjsi variantou. Lepsi plynulosti bylo
dosazeno pomoci bloku ,,odstin oka ve stupnich“, ktery se jiz objevil v navrhu osmé
kapitoly se skenerem barev. Rozsah hodnot v podminkéch byl zjistén experimentem

na nakreslené ¢are. Tyto hodnoty jsou urc¢eny pro ¢aru modré barvy.

nastavit oko na blizko ¥ rozsah
nastavit oko na blizko ¥ rozsah
nastavit ocni svétio zapnuto ¥

nastavit ocni svétlo zapnuto ~
tocit Motord * dopredu *

tocit Motord * dopredu *
tocit Motorl ¥+ dopiedu ~
tocit Motor1 ¥ dopiedu *
opakuj stile
opakuj stile

pokud . jasokav% <® pak

pokud odstin oka ve stupnich < @
nastavit Motord * rychlost na @ %

) nastavit Motord ¥ rychlost na @ %
nastavit Motor1 * rychlost na o %

nastavit Motor1 * rychlost na o %

pokud jasokav %

odstin oka ve stupnich >@ pak

nastavit Motord ¥

Motor4d rychlost na o %
nastavit Motorl ~

Jinak Motor1 rychlost na @ %
nastavit Motord v

Motord rychlost na @ %
nastavit Motorl ¥

Motor1 rychlost na @ %

Obrazek 104: Nevhodné fesent 5
raze CUNOARE TESENT Ohrazek 105: Redend dlohy 9.6 pomoci

tlohy 9.6 pomoct intenzity odstinu oka ve stupnich

odrazeného svétla
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5.9.3 Shrnuti kapitoly 9

Kapitolu bylo mozné realizovat u témér vsech tloh, vyjma jedné. To bylo diisledkem
toho, ze neni mozné barevny senzor (ve VEX GO o¢ni senzor) kalibrovat tak,
jako tomu bylo u LEGO. Pravé to byl duvod, pro¢ tloha 9.5 nebyla realizovana
u stavebnice VEX. OvsSem byla velmi pfinosnd pro realizaci tlohy 9.6.

U stavebnice VEX dochazelo v této kapitole k dale jmenovanym problémim.
Kdyz se nastavila prilis vysoka rychlost (40 % a vyse), stavalo se, Ze robot
nezaznamenal vodici ¢aru a vyjel z vymezeného prostoru. V pripadé nastaveni
nizké rychlosti (napt. 20 %) byl robot dikladnéjsi a ¢Aru mnohem lépe nésledoval,
ackoli znacné trhanymi pohyby. Obecné se pri nastaveni nizké rychlosti otaceni
motort u této stavebnice vyskytuji nevzhledné trhané pohyby robota.

Dalsim casto opakovanym problémem, ktery se objevoval pri testovani tiloh
této kapitoly bylo, Ze se robot z neznamych diavodu zasekl a provadél pouze
jednu vyhrazenou ¢ast kédu. Tedy naptiklad se opakované stavalo, ze robot vyjel
z vodici ¢ary, a v kodu ve VEXcode bylo stale znazornéno, Ze o¢ni senzor vnima
modrou barvu (ackoli jiZ byl na bilém prostoru). Cim# se robot zacal toéit do
kruhu a i kdyz byl v pribéhu chodu presunut na libovolné misto, na dané situaci

se nic nezménilo a bylo nutné program restartovat.

5.10 Kapitola 10: Parkovaci asistent

V predposledni, desaté kapitole se zaci zabyvaji parkovacim asistentem, se kterym
se mohou setkat u modernéjsich automobilii. Jedna se tedy o dalsi kapitolu, kde
zaci mohou vidét realné vyuziti podobného mechanismu, jaky si sami vyzkousi
naprogramovat. Navazuji tak na ziskané zkusenosti z predchozich tloh a na praci
s ultrazvukovym senzorem. Cilem kapitoly je, aby se zaci naucili kromé samotného
vytvareni kod také analyzovat, pochopit a upravit jiz existujici kod.

Mimo jiné maji zaci naprogramovat vlastni kod pro problematickou situaci,
aby robot dokazal identifikovat volné misto k zaparkovani mezi objekty. Postupnou
gradaci se zaci dopracuji k naprogramovani robota, ktery zaparkuje na dané volné
misto. Mimo jiné je v této kapitole popsano vytvareni vlastnich blokia pro lepsi
prehlednost kédu. Zatimco predchozi, devata kapitola obsahuje vice teoretickych

informaci, v této kapitole se opét objevuji dil¢i otazky tykajici se danych kodu
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a otazky ohledné obecné problematiky parkovaciho asistenta. V neposledni radé
ma kapitola za cil zakam ukazat vhodnost rozdéleni velkého problematického

celku na mensi ¢asti.

5.10.1 Parkovaci asistent — ptivodni ucebnice

Kapitola zac¢ina tlohou 10.1, kde zaci jako prvni analyzuji a popisuji funkénost

kodu, ktery je vyobrazen v ramci tikolu 10.1.1 s ndzev ,,poznédvame®. V tomto kodu

je zaktum predstaven novy blok, ktery muze byt uzitecny v nasledujicich krocich.

Dale zaci popisuji, k ¢emu slouzi vyobrazeny kéd na obrazku ¢. 106. V tkolu
10.1.2 je stale vyobrazen ten samy kod jako v predchozi zalozce, s tim rozdilem,
ze maji zaci odpovédét na otazku, co by se stalo, kdyby byla prepsana hodnota
v prvnim bloku pojmenovaném ,pocet. Ukol 10.1.3 sméfuje svymi otdzkami na

zamysleni se nad tim, jak by fungoval kéd, kdyby byl pfesunut prvni blok (blok

s ndzvem ,pocet*) do bloku s opakovanim.

Obrazek 106: Kod k wloze 10.1

Obrazek 107: Robot z pruni kapitoly s pridanym ultrazvukovym senzorem
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Ukol 10.1.4 taktéZ vyobrazuje pripraveny kod, aviak odlisny oproti predchozim
zalozkam. Neni dale detailnéji popisovan, jelikoz, stejné jako v predchozi kapitole,
pracuje s jednotkami vzdalenosti, které nelze replikovat ¢i nahradit. Zaci zde maji
opét popsat, jakou ma program funkci a co se stane po jeho spusténi. V zalozce
s ukolem 10.1.5 si maji kéd z predchoziho tikolu stahnout do zafizeni, upravit jej
a nasledné otestovat. Jelikoz samotny kdd neni pro tuto kapitolu stézejni (jednd se
spise o ukazku prace s proménnou) a o o¢nim senzoru bylo v této praci pojednano
mnohokrat, nejsou dale detaily tohoto tikolu rozepisovany.

Ukoly 10.2.1-10.2.3, jez jsou souddsti ulohy 10.2, plni funkei prvotnich plént
pred samotnym za¢atkem programovani parkovaciho asistenta. Zéci si majf roz-
myslet, jak bude jejich program fungovat a co bude stézejni naplni. Predevsim
se tato uloha snazi zaky dovést k principu rozdéleni velkého problému na mensi
casti.

V prvni tadé, aby zaci dosahli cile této kapitoly, musi naprogramovat kod,
ktery bude nejprve splnovat funkci detekce zacatku volného mista. V zalozkach

10.3.1-10.3.3 Zaci naleznou zadani pro tento tikol, napovédu a mozné feseni.
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Obrazek 108: Resend ikolu 10.3.1

7 dtivodu rozsahlosti finalniho kédu této kapitoly se zaci v tloze 10.4 seznami
s tim, jak v programovacim prostfedi pro LEGO Mindstorms vytvorit vlastni
blok. Nasledné maji kéd z predchoziho tikolu vnorit do vlastniho bloku, ktery pak

zakomponuji do svého hlavniho programu, jenz budou v této kapitole rozsifovat.
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Obrazek 109: Resend tvorby vlastniho bloku v tiloze 10.4
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Druhym krokem k naprogramovani parkovaciho asistenta je tiiloha 10.5; kde
je cilem vytvorit kod, ktery bude mérit mezeru mezi objekty, respektive mezeru
vhodnou pro zaparkovani robota. Zaci maji rozsitit predchozi program tak, aby

po zméfeni volného prostoru robot informoval, zda je mezera dostatecné velka pro

zaparkovani.

Obrazek 110: Resent dlohy 10.5

Uloha 10.6 je rozsifujici @lohou pro rychlejsi zéky, ve které je predstaven novy
blok pro méfeni poctu otédéek motoru. Ukolem 7zakd je analyzovat a pochopit
funkcionalitu vyobrazeného kédu. Mimo to maji zaci do kédu zakomponovat

funkci, ktera bude zajistovat detekci mensich prekazek v misté pro zaparkovani

(pouli¢ni osvétleni, popelnice. . .).
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Obrazek 111: Resend dlohy 10.6
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Poslednim krokem kapitoly je samotné zaparkovani pojizdného robota na
detekované volné misto. Tento krok méa byt naprogramovan v posledni tloze 10.7.
Zéci v tomto pifpadé jiz nemusi Fesit parkovani za pomoci senzoru, ale pokud je
detekovano volné misto, staci, aby robot zaparkoval pomoci pevné definovanych

pohybii, presto s podminkou, aby nenaboural okolni objekty.
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Obrazek 112: Resend tlohy 10.7

5.10.2 Parkovaci asistent — stavebnice VEX

Na zacatku kapitoly v tloze 10.1, presnéji v zalozkach 10.1.1-10.1.3, je v ptvodni
ucebnici vyobrazen kod, ktery maji zaci analyzovat a odpovédét na otazky tykajici
se kodu. Struéné maji odpovédét na to, co se vykond po jeho spusténi. Po spusténi
kédu se na displeji zobrazi hodnota nastavena v proménné. Tato hodnota se

zvySuje o jedna, kazdym stisknutim tlacitka.
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Koéd z pavodni ucebnice lze bez problému replikovat do stavebnice VEX
GO s jeho stejnou funkénosti. Jelikoz v programovacim prostiedi pro LEGO lze
nastavit (pfimo v nastaveni bloku), aby se ¢islo jedna pticetlo k proménné aZ po
nasledném uvolnéni tlacitka, byla tato funkce replikovana i u kodu stavebnice VEX.
Tuto funkci splnuje blok ,cekej dokud nenastane“. Blize o této problematice bylo
pojednano jiz v [paté kapitolel Timto Fesenim je zamezeno, neustdlému pFicitani pii

drzeni tlacitka. Jako vystup pro vypisovani hodnot, byla opét zvolena ,,obrazovka*.

nastav pocet ¥ na o

vytiskni | pocet [

opakuj stale
kdyz je LEDBumper2 v stisknut? = tak
cekej dokud nenastane . ne  je LEDBumper2 ¥ stisknut?
| Zmeén pocet ¥ o o
| vymaz vsechny radky

vytiskni  pocet ’

Obrazek 113: Resend tkolu 10.1.1

Obrazek 114: Pojizdng robot s pridangm ocnim senzorem VEX GO

V tkolu 10.1.4 maji zZaci vyobrazeny odlisny kod. Opét v tomto pripadé maji
vysvétlit, co se stane po jeho spusténi a jaka je jeho funkcionalita. Kod na displej

robota vypisuje nejvétsi namérenou vzdalenost ultrazvukovym senzorem. Bohuzel
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tento kéd neni mozné ve VEXcode GO replikovat, jelikoz se zde nachézi opétovny
problém jako v predchozich kapitolach. Stavebnice VEX GO neumoznuje mérit
vzdalenost pomoci o¢niho senzoru.

Uloha 10.2 je predevsim tlohou pro diskusi, obsahujici otézky tykajici se dané
problematiky a slouzi jako prvotni plan pro tvorbu parkovaciho asistenta.

Prvnim diléim krokem k parkovacimu asistentovi je detekce volného mista mezi
prekazkami. Zadani pro tento dil¢i kol se v ptivodni ucebnici nachazi v tloze
10.3. U stavebnice VEX lze tuto tlohu bez problémt splnit, ackoli s mirnymi
praktickymi nedostatky. V prvé radé, jak uz bylo zminéno v kapitole o automatické
zavore, o¢ni senzor stavebnice VEX GO detekuje predmét pouze do vzdalenosti
sedmi centimetri. Samotny fakt nebrani vytvoreni této tlohy, avsak muze nastat
situace, kdy robot pojede delsi dobu podél objektu a zacne smérovat Sikmo od néj,
senzor muze vyhodnotit, zZe objekt se vedle robota jiz nenachazi, ackoli tomu tak
neni. Tedy omezujicim faktorem je rozsah méreni vzdalenosti senzoru. Presto pti
testovani v rdmci praktické casti se tato skutecnost nékolikrat vyskytla. Jednim
z mirnych nedostatkl je opét nepritomnost reproduktoru, proto v tomto pripadé

byl detekujici zvuk nahrazen svételnou vizualizaci (blikdnim LED narazniku).

nastavit oko na daleko ¥ rozsah
toéit Motord ¥ dopiedu ¥
toéit Motorl * dopfiedu *

“ puéhqf‘lgdn "‘_‘_..lr‘neni nalezlo oko objekt?
stop Motord ' ”
stop Motor1 *

nastavit LEDBumper2 ¥ na dervenou ¥

nastavit LEDBumper2 ¥ na zelenou ¥

Obréazek 115: Reseni dkolu 10.3.1
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Uloha 10.4 je teoretickou ¢4sti, kterd ukazuje jak vytvofit vlastni blok, ¢imz
se da zkratit a zprehlednit kod pro parkovaciho asistenta. V nékterych kodech,
predchozich kapitol vytvorené ve VEXcode GO byly jiz vyuzivany vlastni bloky pro
lepsi prehlednost. Nize je prilozena ukazka, jak je mozné upravit kod z predchozi
strany na obrazku ¢. 115. Vytvoreni bloku v tomto prostfedi se provadi v levém
boénim panelu, pod zalozkou ,,moje bloky“.

definovat Oznameni mezery (svétia)

nastavit okona daleko ¥ rozsah
Jed dopredu ' o

nastavit LEDBumper2 ¥ na cervenou ¥

stop Motord *

stop Motorl +

nalezio oko objekt?

definovat . jopredu
nastavit LEDBumper2 ¥+ na zelenou ¥

Oaisrient vy (svetia) tocit Motord ¥ dopredu ¥

tocit Motor1 ¥ dopredu ¥

Obrazek 116: Resend tilohy 10./

Dalsim krokem kapitoly je méteni prostoru pro zaparkovani. V tloze 10.5
maji zaci vytvorit kod, ktery identifikuje, zda se mezi objekty nachazi dostateéna
mezera. Po zjisténi mezery vzdy vyda vhodné znameni. V pivodni ucebnici se
vyuzivalo ozndmeni o (ne)dostatecném prostoru pomoci zvuku. U stavebnice VEX
GO byla zvolena svételna indikace. Pokud bude prostor dostatecné velky pro
zaparkovani robota, LED naraznik se rozsviti zelené, v opac¢ném pripadé bude
svitit cervené. V kddu je umistén vlastni blok , Nalezeni mista“, ktery pod sebou

obsahuje rozsahlejsi kod z obrazku ¢. 116.

pokud  nalezlo oko objek? - pak

Nalezeni mista

hastivit | LEDBumpes? * | o wypoito » nastavit LEDBumper2 ¥ na dervenou ¥

jinak
to€it Motor4 ¥ dopiedu ¥ pro o oticky * 4 a necekej
nastavit LEDBumper2 ¥ na zelenou ¥

to€it Motorl ¥ dopiedu ¥ pro o otacky ¥ »

Obrazek 117: Resend tlohy 10.5
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Zadani predchozi tlohy nemusi byt idedlnim z hlediska fungovani robota.
Mize se stét, ze mezi objekty bude prekdzka mensich rozméru (napr. pouliéni
lampa, popelnice). Proto byla vytvorena tloha 10.6, kterd fesi tento problém, ale
vzhledem k jeji ndrocnosti je urcena pro rychlejsi zaky. Ve verzi pro VEX GO se
oproti pivodnimu kédu z ucebnice pro LEGO nachazeji nasledujici dva rozdily:
o¢ni senzor neméri vzdalenost od objektu a namisto poctu otacek robot detekuje
volné misto podle casu. Protoze VEXcode GO neumoznuje praci s pocitadlem
otoceni motoru, bylo zvoleno méreni ¢asu, jehoz optimélni hodnota byla urcéena

experimentem.

set LEDBumper2 * na wypnuto ¥

Jed dopredu

set LEDBumper2 * na vypnuto v

nastav povoleno ¥ na o

vynuluj Easovac
opakuj dokud nenastane povoleno = o

nalezlo oko objekt? tak

povoleno ¥ na o

casoval ve viefindch > @ tak

set LEDBumper? * na <dervenou ¥

set LEDBumper2 ¥ na zelenou ¥

Obrazek 118: Reseni ndrocnéjst ulohy 10.6
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Ackoli se podarilo s jistymi tpravami kod vytvorit, tato iloha neni nejvhodnéjsi
pro stavebnici VEX GO. Objevuji se zde urcité obtize, jimiz se opét rozumi

viditelnost o¢niho senzoru, kterd je prilis kratka i v rezimu oc¢niho senzoru ,,daleko.

Tato skutecnost byla jiz popsana ve shrnuti [sedmeé kapitoly]

Robot zacne u prekazky se senzorem ve vzdéalenosti maximalné sedmi cen-
timetra (na obrazku nize Cast se zelenou fajtkou). Nésledné jede rovné, dokud
nezaznamena volné misto, respektive dokud senzor stile vnima prekazku. Tato
¢ast chovani je totozna jako u stavebnice LEGO. Avsak v ptipadé, ze VEX GO
pojede ve stanoveném case rovné a prekazka se bude nachazet ve vzdalenosti vétsi
zaparkovat. Naopak pokud se bude nachazet prekazka v pomyslné vodorovné ¢are
s prvni prekazkou a bude blize nez sedm centimetrii, robot tak spravné zareaguje

a oznami, ze neni mozné zaparkovat.

T

Obrazek 119: Problematika oéniho senzoru

Posledni tusek kapitoly, iloha 10.7 automatického parkovani, je ve své podstaté
nejlehci casti, jelikoz ke kédu, ktery zaci vytvorili v predchozich tlohach, pridaji
pouze parkovaci pohyby robota. Pro tuto ¢ast vyuzivaji pevné nastavenych pohyb,
které se naucili jiz v prvni kapitole ucebnice a ziroci tak naucené znalosti. Robot
po identifikaci volného prostoru zajede na dané volné misto nebo pripadné oznami

nemoznost zaparkovani. Toho lze dosdhnout pomoci podminky ,kdyz, jinak®.
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Ve verzi VEXcode GO pro zaparkovani robota byly opét vyuzity vlastni bloky.

Kompletni program nejen pro tlohu 10.7, ale pro celou kapitolu je vyobrazen zde:

Omnémeni mezery (svétla) defint  goctay motory

set LEDBumperZ * na vypnuto ~

zastav Motord *

set LEDBumperZ * na cervenou ¥ zastav Motor1 =
Jed dopredu

set LEDBumper2 * na vypnuto ¥
set LEDBumperZ * na zelenou ¥

definuj ;. dopredu

uj & %
vynuluj Casovac otifej Motord * dopiedu ~
opakuj dokud nenastane povoleno = o nebo povoleno = o otiéej Motorl * dopredu ¥

kdyZ  nalezio oko objekt? . tak P4 Nalezeni mista

nastav oko na rozsah  blizko *

£ekej dokud nenastane . ne  nalezio oko objekt?

Oznameni mezery (svetia)

Gty Parkovani

¢ Motord * dozadu v o m oticky ~ 3
set LEDBumperZ * na zelenou ¥
Motors > dozadu v o §E) otscky + 4anetel)
¢ Motorl * dozadu ¥ o @ oticky ~ [ ]
¢ Motorl * dozadu ~ o @ oticky ~ .

¢ Motord v dopfedu = a@ otitky *+ P

Obrazek 120: Resent dlohy 10.7 a zdrovern tesent kapitoly 10

5.10.3 Shrnuti kapitoly 10

Pred aktualizaci programovaciho prostiedi byla tato kapitola zpracovana s o¢nim
senzorem v rezimu , blizko*. Ovsem to prindselo mnoha tskali pii funk¢nosti robota,
jelikoz vzdalenost vniméani predmétt byla velice mala. Nakonec k vyhotoveni této
kapitoly byl zvolen rozsah senzoru ,daleko®.

V desaté kapitole byla potvrzena nezminénad domnénka, ze pojizdny robot
stavebnice VEX GO neumi udrzovat rovnou jizdu vpred. Po daném tseku se
trajektorie robota staci na jednu stranu. Opakované se stavalo, ze robot do druhé
prekazky naboural, ¢i odjizdél na druhou stranu mnohem dal od objektu. Tento

fakt byl taktéz dohledan na oficidlnim féru vexrobotics, kde je v jednom pripadé
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zminéno, ze dana stavebnice, se kterou byla testovana prakticka ¢ast, neni jedinou

stavebnici, ktera se potyka s timto problémem.

5.11 Kapitola 11: Hra

Kapitola jedendct je posledni kapitolou ptivodni ucebnice. Zéci se zde oprosti od
jezdicich robott, zavor atd. K této kapitole je potifebna pouze fidici jednotka
s pripojenymi tlacitky (senzory dotyku).

Zéci v této kapitole programujf a testuji hru, ktera je vede nejen k prostému
naprogramovani, ale také k jejimu ladéni, upravovani a rozsirovani. V prvni fazi
zaci naprogramuji zaklad pro rychlostni postiehovou hru. Hra mé jednoduchy
princip — cilem je co nejrychleji stisknout tlac¢itko po zobrazeni daného signalu.
Zéaci dale upravuji hru napiiklad tak, aby se nezaznamenalo stisknut{ tlacitka,
pokud by bylo stlaceno drive, nez se zobrazi signal. V neposledni radé téz, jak
efektivné ukazovat vysledek s pripadnym ulozenim nejlepsiho ¢asu.

Dalsim z cili je, aby se zaci naucili pracovat s blokem pro generovani nahodného
¢isla a s ¢asovacem. Kapitola je celkové klasifikovana jako narocnéjsi, jelikoz vede
k pouzivani proménnych ve vétsi mite nez predchozi kapitoly. V této kapitole je

vhodné nechat zaky rozvinout svou fantazii a jejich napady na vylepseni hry.

5.11.1 Hra — ptivodni ucebnice

Prvni tloha 11.1 posledni kapitoly je rozdélena do tii zdlozek. Prvni zalozka,
ikol 11.1.1, obsahuje kod, ktery si maji zaci prepsat do programovaciho prostiedi
a nekolikrat tento program spustit. Nasledné maji odpovédét na otazku, co program
po spusténi déla, a tim zjistit, k ¢emu slouzi blok ,random®. Timto zplisobem se

maji seznamit s blokem, ktery doposud nepouzivali.
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Obrazek 121: Kod k dkolu 11.1.1
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Ve druhé zélozce, v tkolu 11.1.2; se nachazi dalsi kéd, pomoci kterého maji
zaci zjistit, jaké hodnoty se po spusténi vypisuji na displeji robota. Kromé toho je

nutné v tomto tkolu také pripojit sttedni motor k fidici jednotce.
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Obrazek 122: Kod k dkolu 11.1.2

Tteti kol 11.1.3 navazuje na predchozi kdd, ktery je nad timto textem. V této
zalozce je zadan tukol, aby zaci odstranili prvni zluty blok se symbolem stopek
(v kédu treti blok zleva). Nésledné maji odpovédét na otazku, jak se zménila
vysledna hodnota, ktera se vypisuje na displej. Jelikoz je kod témér totozny, vyjma
jednoho chybéjiciho bloku, neni treba jej znovu vyobrazovat.

Uloha 11.2 nese nézev ,,Zékladni zad4ni hry Postieh® a jak je jiz podle ndzvu
patrné, nachézi se zde samotné zadani pro onu hru, ktera je cilem této kapitoly.
Je nutné z predchozi ulohy odpojit motor a pripojit tlacitka k ridici jednotce.
Popis principu hry, jez ma pripominat zadani zni: hra funguje na principu, kdy se
po nahodné dlouhé dobé zobrazi signdl (v pripadé LEGO Mindstorms jde o text
¢i obréazek na displeji mozku), po némz mé byt zmacknuto tlacitko. Nasledné se
zobrazi ¢as, za jak dlouho bylo tla¢itko stisknuto. Zaci musi pfi programovani
pocitat s tim, jak se hra zachova, kdyz bude tlacitko stisknuto jesté pred zobrazenim
signalu. Kéd pro tuto tulohu je zobrazen na dalsi strané na obrazku ¢. 123.

V tloze 11.3 je rozsifeni zakladni hry z predchozi tlohy. Zaci maji program
doplnit o zaznamenavani nejrychlejsitho ¢asu. Nasledné by se po kazdé hie mél
zobrazit aktualni cas a ¢as nejrychlejsiho hrace. Vzhledem k rozsahlosti programu
jsou jednotlivé tseky kodu rozélenény na dalsich stranach, na obrazcich cislo 124-
129. Pro lepsi orientaci v kddu byly na sebe navazujici tiseky barevné a abecedné

oznaceny.
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Obrazek 123: Resend tilohy 11.2
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Obrazek 126: Resent tlohy 11.8 — cdst C
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Obrazek 128: Resend tlohy 11.83 — cist E
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Obrazek 129: Resend tlohy 11.3 — cist F
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5.11.2 Hra — stavebnice VEX

V prvnim tkolu 11.1.1 se zaci seznami s novou funkci v programovacim prostredi
VEXcode GO. Jedna se o generovani ndhodného ¢isla v daném rozsahu. Zatimco
v ptivodni aplikaci a vyobrazeném koédu z pivodni uc¢ebnice je generovani ¢isel
vyobrazeno jako blok, ve VEXcode se jedna o operator, ktery se vklada do blokt ¢i
jinych operatorti. K vypisu ndhodného ¢isla byla opét vyuzita obrazovka zafizeni,

ze kterého zak programuje.

vytiskni vyber nahodné cislo od m do ° L]

Obrazek 130: Resend tlohy 11.1.1

Ve druhé zélozce 11.1.2 maji zaci v prvni fadé za kol pripojit motor k ridici
jednotce a nésledné zjistit, co se vypisuje na obrazovce zarizeni (ve VEXcode GO)

po spusténi nasledujiciho kédu.

nastav presnost tiskuna 0.1 *
set LEDBumper2 ¥ na cervenou ¥

vynuluj casovac

nastav rychlost Motord ¥ na @ %

otoc Motord ¥ dopredu ¥ o o otacky ¥ ’

vytiskni = casovac ve vterinach ’

Obrazek 131: Reseni tlohy 11.1.2

Zéci maji v ramci predchozi ilohy s kédem vyse experimentovat a zkusit ménit
parametry rychlosti a ota¢ek motoru. Podobné je tomu ve treti zalozce 11.1.3,
ve které maji zaci odstranit blok ,vynuluj ¢asovac® z programu a vysvétlit, proc¢
se zménila vyslednd hodnota. Neni nutné dokladat tento kod, protoze je témér

totozny s kédem na obrazku ¢. 131, vyjma odstranéného ¢tvrtého bloku.
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Uloha 11.2 je zad4nim samotného cile celé kapitoly, tedy zaddnim pro sestaveni
kodu rychlostni postiehové hry. Po pripojeni tlacitka k tidici jednotce maji zaci pti
vlastni tvorbé kédu predem zohlednit, jak zabranit zapocitani pokusu, v pripadé
kdy bylo tlacitko stisknuto jesté pred danym signdlem (u stavebnice VEX GO byl
signél zvolen zménou barvy LED narazniku).

Autori ptuvodni uc¢ebnice vyobrazuji pripojend dveé tlacitka k ridici jednotce,
avsak dale neupresnuji, jak a pro¢ pracovat se dvéma tlacitky (s vyjimkou navrhu
rozsitujici ilohy pro dva hrace). Nasledujici ilohy pro stavebnici VEX GO vyuzivaji
pouze jedno tlacitko, a to i proto, ze se v sadé této stavebnice nachazi pouze jedno
tlacitko (respektive LED naraznik, se kterym se da pracovat jako s tlacitkem).

Zéci v tloze 11.2 vytvaii kod, ktery definuje, Ze na zacatku se ma vydat signal,
aby hrac¢ védel, kdy muze tlacitko stisknout. Ve stavebnici VEX GO byla zvolena
varianta zmény barvy LED narazniku z cervené na zelenou, protoze zde neni
pritomen ani reproduktor, ani displej. Pocet vtefin, za jak dlouhou dobu bylo
tlacitko stisknuto, se vypiSe na obrazovku zarizeni, ze kterého uzivatel stavebnici
programuje, a vyuzije k tomu prostfedi VEXcode GO. Vysledné ¢islo by mélo byt
zaokrouhleno na setiny, coz umoznuje fialovy blok ,nastav presnost tisku“.

Vyse popsany program, zobrazeny na obrazku ¢. 132, obsahuje vice promén-
nych. Prvnim poznatkem je moznost vynechani proménné ,cekej“ a vlozit zeleny
parametr ,vyber nahodné ¢islo® primo do bloku ,éekej“. Kéd dale obsahuje blok
,Cekej dokud nenastane nestisknuto®, ktery zajistuje, aby LED naraznik fungoval
jako tlacitko, tedy aby byl stisknuty a nasledné uvolnény. Zaroven je tim oSetiena
podminka, ze kdyby uzivatel drzel tlacitko jesté pred danym signdlem, program
se neukonci a Cas se nevypise.

V dloze 11.3, rozsiteni o nejlepsi ¢as, maji zaci za kol upravit predchozi
program tak, aby zaznamenaval nejlepsi ¢as a zaroven po kazdé hie vypsal i cas
aktudlni hry a cas nejlepsiho hrace. V tomto koédu byla pro zajisténi detekce
predcasné stisknutého tlacitka vytvorena proménna s funkci vypisu zpravy, ze

hrac chtél podvadét.
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—3

vynuluj casovac

set LEDBumper2 ¥ na zelenou ¥

Ppii spusténi

vymaz vSechny fadky opakuj stile

nastav presnost tiskuna 0.01 = kdyz je LEDBumper2 v stisknut? _tak

nastav cekej * na vyber ndhodné éislo od o do @ kdy3 podvadeni = o tak

vytiskni = asovac ve vtefinach = P

set LEDBumper?2 ¥ na dCervenou ¥
cekej cekej wtefin
nastav podvadeni ¥ na o

kdyZ je LEDBumper2 v stisknut? — tak ik

vytiskni Chtél jsi podvadgt!

vytiskni = €asovaé ve vtefinach P

cekej dokud nenastane . ne  je LEDBumper2 v stisknut?

nastav podvadeni * na o

vynuluj casovac

Obrazek 132: Resend tilohy 11.2

nastavit nejrychlejsi * na o

opakuj stale
nastavit podvadeni ¥ na o
vymaz vsechny radky

nastavit presnost tiskuna 0.01 *

tisk m ‘ a nastavte kurzor na dalsi radek

tisk Nyni koukej na LED naraznik. 4 a nastavte kurzor na dalsi radek
pockat o sekundy
nastavit cekej ¥ na vybrat nahodné o do o

nastavit LEDBumper2 ¥ na cervenou ¥

pockat cekej sekundy

Obrazek 133: Reseni tlohy 11.3 proni cdst (pokracuje na obrdzku ¢. 134)
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pokud LEDBumper2 ¥ stisknuto? = pak

nastavit podvadeni ¥ na o

jinak

nastavit podvadeni ¥ na o

vynuluj casovac

nastavit LEDBumper2 ¥ na zelenou ¥

pockejte do LEDBumper2 ¥ stisknuto?
nastavit cas ¥ na casovac ve vierinach

nastavit LEDBumper2 * na vypnuto ¥

pokud podvadeni

definovat Vypis

tisk ' cas ‘ a nastavte kurzor na dalsi radek

tisk Nejrychlejsi cas:

tisk  nejrychlejsi  q a nastavte kurzor na dalsi fadek

tisk Chtél jsi podvadét! Cas nezapocten. 4 a nastavte kurzor na dalsi fadek

pokud nejrychlejsi > cas

nastavit nejrychlejsi * na cas

>

tisk Pokracovat: ceke;j. 4 a nastavte kurzor na dalsi fadek

tisk Konec: drz tlacitko. 4 a nastavte kurzor na dalsi fadek
pockat o sekundy

pokud LEDBumper2 ¥ stisknuto? . pak

vymaz vSechny radky

pockat o sekundy

zastav projekt

7,

Obrazek 134: Resent dlohy 11.3 druhd cdst
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