lale) ROBOTIKA S LEGO® MINDSTORMS
~ PRO 2. STUPEN ZAKLADNI SKOLY

METODICKE POKYNY PRO UCITELE

E K ¢emu aktivita slouzi?
14ci se v této aktivité:
® sezndmis pojizdnym robotem a jeho fizenim,
®  sezndmi s programovym blokem pro fizeni dvou motorU,
® nauci ménit parametry pohybu robota,

® naucianalyzovat, testovat a upravovat krétky program,

® naudiovlivnit vzddlenost, kterou robot ujede.

@ Prepokladany rozsah aktivity

2 x 45 minut

@ Jak pri reseni aktivity postupovat?

e Zaijistéte, aby zdci ndsledovali pokyny uvedené v ucebnici a fesili Ulohy
v uvedeném sledu (preskoceni nékteré Casti mUze mit za ndsledek nejasnosti
pfi feSeni nékteré z dalsich aktivit).

® Pro rychlejsi Zaky jsou pripraveny ndrocnéjsi, rozsitujici ulohy.

® Pokud tato hodina bezprostfedné navazuje na Uvodni hodinu (1. Stavime
robotal), je potffeba razantné ukoncit prdci z&kd na vylepseni konstrukce, aby
se pIné vénovali prdci na téchto aktivitdch.

Co si pro feseni aktivity pripravit?
o Seznamte se s aktivitami, které budou zdci resit.

® Pro testovdni funk&nosti vytvorenych programu si ve tfidé vyclerite prostor o
velikosti alespon 3 x 3 metry.

® Profeseni nékterych Ukold s ujetim presné vzddlenosti je vhodné mit
pripravené meéfitko (pravitko) dlouhé alespor 30 cm. Stejny Ucel mize splnit
také papir formdatu A4, jehoz delsi strana méfi 297 mm.
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ﬁ Popis ¢asti aktivit, predpoklddané feseni

n 2.1 Piipojeni motory
V pfipadé problémd nastalych pii feseni prvni aktivity ovérte, ze zaci vyuzivaji sprdvné
porty (vystupni porty oznacené A-D).

2.2 Zac¢indme - prvni program

Prostfednictvim odkazu vpravo si z&ci stdhnou prvni program.

2.3 Spusténi programu

Ovéreni Uspésného propojeni robota s pocitacem pomoci USB kabelu.

« 2.3.1 Kontrola pfipojeni

V pripadé problémi s pripojenim zdky upozornéte, ze tato sekce je pro né vhodnym
ovérenim funkcnosti pfipojeni fidici jednotky k pocitaci.

Obrdzek 1 - Sekce umoznujici kontrolu pfipojeni véetné pripojenych moduld a senzord.

x 2.3.2 Kdyz se pripojeni nezdafilo
Pokud bylo pfipojeni nelUspésné, v této sekci zaci naleznou radu, co zkontrolovat a
jak postupovat.

2. l' vyhledat jednotky I

B d!l B0 3 7

EV3-MY ® 0O O

] seznam jednotek

we

Obrazek 2 - Popis sekce pro spravu pripojenych jednotek.
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2.4 Uc¢ime robota jezdit

? 2.4.1 Ukol

Otdzka: Co se stane, pokud motory piipojite k danym portdm dle obrdzku, program
nahrajete do fidici jednotky a spustite?

Reseni: Robot po spusténi programu vykond 4 otd&ky motord A a D rychlosti 75 %.

Obrazek 3 - Parametry ovliviujici aktudini chovéni robota.

? 2.4.2 Ukol

Otdzky: V c¢em se tento program lisi od predchoziho? Jaky pohyb robot vykond
nynie

Reseni: Motory robota se oproti pfedchozimu Ukolu otd&i v opa&ném sméru. Zaci se
zde naudi ménit smér pohybu motorU.

QD@ 1 ®&®» q’l

D

Obrazek 4 - Znaménko minus zpUsobi u nastaveni rychlosti opacné otdceni motord.

? 2.4.3 Ukol

Otdzka: Co musite v programu zménit, aby robot ujel pouze polovinu této
vzddlenostie Vymyslete feseni a otestujte ho.

Reseni: Ukol md& dvé& moind feseni. Aby robot ujel poloviéni vzddlenost, musi se

v programu zménit doba otdceni motord na polovinu (ze Ctyf viefin na dvé). Druhou
moznosti je Uprava rychlosti na polovinu. Robot sice stdle pojede 4 vtefiny, ale
polovicni rychlosti ujede polovinu drdhy.

|I ’{GD@ 1 ® Q0 (=}
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Obrdzek 5 - Moznd feseni Ukolu &. 2.4.3.

B A+D
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2.4.4 Hadanka E

Otdzka: Nyni pro vds mdme jednu hddanku. Pro¢ se robot pii spusténi tohoto
programu nerozjede?

Reseni: Z&ci by si mé&li viimnout, Ze se nyni nepouzivd rezim fizeni motoru pomoci
otdcek, ale pomoci Uhlovych stuprid. Motory se ale dle programu maiji otocit pouze
o jeden stupen, proto jejich pohyb neni ani mozné postfrehnout.

Obrazek é - Pricina zddnlivé necinnosti programu.

? 2.5 Souhrnny Ukol - stiiddme rychlosti

Zadani: Vytvorte program, pomoci kterého robot ujede vzddlenost 4 otdcek svych kol
rychlosti 50 % a poté na dvé otdcky zrychlina 100 %.

Reseni: K fedeni jsou potfeba dva bloky pro oviddani motord, kazdy s rozdilnym
nastavenim (viz obrdzek 7).

Obrdzek 7 - Sprdvné feseni souhrnného Ukolu.

£ 2.6 U¢ime robota vzddlenost

Ukoly zamé&fené na spravné uréovdni ujetych vzddlenosti.

? 2.6.1 Ukol

Otdzky: Jaky je rozdil mezi programy na obrdzku2 Pomoci kterého programu robot
ujede delsi vzddlenost?e

Reseni: Rozdil mezi programy neni zadny. V prvnim piipadé se vykond jedna otdcka
motoru, ve druhém pfipadé se motor otoci o 360°, tzn. také o jednu otdcku.
Pokazdé tedy robot ujede stejnou vzddlenost.

Obrazek 8 — Parametry umoziujici dosdhnout totoZzného vysledku.
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2.6.2 Ukol

Otdzky: Ve kterém pripadé robot urazi delsi vzddlenoste Dokdzete najit odpovéd jen
na zakladé obrdazku? Jaky je rozdil mezi obéma programy?

Reseni: V obou piipadech robot urazi totoznou vzddlenost. V prvnim pfipadé ale
rychlosti 50 %, ve druném pripadé rychlosti 100 %. Zména rychlosti nemd na ujetou
vzddlenost vliv.

Pl (X

Obrazek 9 - Zdsadni parametry, na které se musi Z&ci pfi feseni Ukolu zaméfit.

1o nq.

D
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? 2.6.3 Hadanka

Otdzky: Kolik centimetrd robot ujede, pokud spustime program na obrdzku?2 Jakym
zpUsobem by se to dalo zjistit i bez jeho spusténi?

Reseni: Obvod kola stavebnice EV3 je zhruba 17,5 cm. Ujetim dvou otacek tak robot
urazi drahu zhruba 35 cm. Z&ci to mohou zjistit i bez testovani. Stadi si zmé&fit promér
kola a z néj spocitat jeho obvod. Snadno tak odvodi, jak dlouhou drdhu robot pfi
vykondni dvou otdcek ujede.

Obrdzek 10 - Testovany program z u¢ebnice.

? 2.6.4 Hadanka

Otdzka: Jak zajistite, aby stejnou vzddlenost joko v pfedchozi hddance ujel robot
zaddnim ve stupnich?g

Reseni: Jedna otdcka motoru je rovna 360°. Aby robot ujel dvé otacky, musime
nastavit otoceni obou motord o 720° (viz obrdzek 11).

;ig 1 @O Mg
a|75|720|./

Obrdzek 11 - Reseni hadanky 2.6.4.
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2.6.5 Ukol

Zadani: Vytvorte program, pomoci kterého robot ujede co nejpresnéji 30 centimetr(.

l Upozornéni: Pro zaddni hodnoty u programového bloku je tfeba v zdpisu pouZit
desetinou tecku (viz obrdzek 12).

Reseni: Pokud pro feseni pouZijeme rezim méreni v otd&kdch motoru, je tieba, aby
se motory otocily zhruba o 1,7 otdcky.

e s
Hf |

;Wt@:?@’iﬂ
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Obrdzek 12 — MozZné feseni Ukolu 2.6.5.

5P 2.7 Naroé&néjsi Okol

? Zadani: Vytvorte program, pomoci kterého robot ujede vzddlenost 5 otdcek kol, poté
se otoci o 90° vpravo a ndsledné ujede dalSich 5 otdcek.

O Pozndmka: Jednd se o pomérné ndrocny Ukol, ktery mda ovsem jasny cil. Chceme na
ném zakim ukdzat, Ze pro vyreseni ndrocnych Ukoll je dobré si problém rozdélit na
mensi a sndze fesitelné Cdasti. Nejprve by tedy méli fesit pohyb robota vpred, ndsledné
prejit k feseni zpUsobu zatdceni a nakonec pridat znovu pohyb vpred. Pfi problémech
by jim tento postup mél vyucujici doporucit a predstavit. Chceme také, aby z4ci
prichdzeli na viastni zpUsoby zatdceni. Existuje totiz nékolik zpUsobU, jak zatocit o 90°.

MozZnd feseni: Otoceni o 90° vpravo Ize po ujeti 5 otdcek fesit nékolika zpUsoby:

1. Pravy motor stoji a otdci se pouze levy, dokud nedosdhne
pozadovaného natoceni.

2. Otaci se oba motory soucasné, zatimco robot stoji na misté.
Pravy motor se otdci celem vzad a levy smérem vpred, dokud
nedosdhneme pozadovaného natoceni.

3. Rada zakU vyuZije pro nata&eni nejspise tazitko (parametr
Steering u bloku Move Steering). Pii jeho vyuziti je oviem ndrocnéjsi naijit
sprdvnou hodnotu, aby robot zatocil skutecné o 90°.

Uloha vyZzaduje peclivou pfipravu ze strany ucitele. Spradvné zato&eni je zA&vislé na
zvolené rychlosti otdceni motord a také na pouzitém rezimu programového bloku.
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2.8 Narocnéjsi Ukoly pro rychlé zaky

? 2.8.1 Ukol @

Zadani: Zaridte, aby robot ujel 15 cm, pak na 3 vtefiny zastavil, pak se znovu rozjel a
vjel 15 cm.

Reseni: Vzddlenost 15 cm odpovidd zhruba 85 % jedné otdcky. Pro odddleni
vykondni druhé ¢dsti pohybu je potfeba poufzit blok Wait a ndsledné prvni krok
zopakovat.

11 ’Qgﬁ 109 "GD‘ ®GD@ t®® g
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Obrazek 13 - Sprévné feseni Ukolu.

? 2.8.2 Ukol @

Zadani: Zaridte, aby robot ujel 30 cm, ndsledné zastavil a zpét na pocdatedni pozici
zacouval.

Reseni: Pro ujeti 30 cm je potfeba urazit zhruba 1,7 otdcky. Pro zacouvani zpét
postaci zmeénit smér otdceni motoru a vykonat stejné dlouhy pohyb. Pro lepsi
plynulost programu je mozné mezi oba bloky pfidat blok Wait a couvdani odddlit
napfiklad do 0,5 vtefiny.

Obrdazek 14 - Spravné feseni Ukolu.

? 2.8.3 Ukol

Zadani: Zaridte, aby robot ujel 30 cm, otocil se o 180° a dojel zpét na vychozi porzici.

Reseni: Prvni krok feseni je stejny, jako v pfedchozim piipadé. Pro otoceni o 180° je
tfeba pouze zdvojndsobit jiz dfive pouZité otoceni o 90° a poté znovu dojet zpét.

? 2.9 Zavéreéné ovéreni

Zadani: Naprogramuijte robota tak, aby projel ndsledujici drdhu, a to podle zadanych
pokyny o délce i rychlosti pohybu.

Reseni: Ukol kombinuje viechny dfive probirané typy pohybd a nastaveni parametrd
a ovéfuje pribéiné ziskané znalosti zaky.
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