ROBOTIKA S LEGO® MINDSTORMS
PRO 2. STUPEN ZAKLADNI SKOLY

10. PARKOVACI ASISTENT

METODICKE POKYNY PRO UCITELE

E K ¢emu aktivita slouzi?
Ldci se v této akdtivité:
® naucianalyzovat a vysvétlit existujici program,
® nauci upravit stavaijici program,
o vytvori pokrocilejsi program s vyuzitim ultrazvukového senzoru,

® naudivytvdret vliastni programové bloky.

@ Prepokladany rozsah aktivity

Minimdalné 2x45 minut

Jak pri reseni aktivity postupovat?

Uloha navazuje na predchozi prdci s ultrazvukovym senzorem, takze by jiz nemélo byt
nutné zakdm prdaci s nim na zacatku hodiny blize pripominat. Mé&li by byt schopni sami
zacit fesit dilci aktivity a otdzky. Kontrolujte jejich prdci, odpovidejte na pripadné
dotazy a korigujte ¢innost zakd, aby dosli ke spradvnému feseni.

Co si pro feseni aktivity pripravit?
Pro testovdni schopnosti robota naijit misto k zaparkovdani je tfeba pripravit vhodné
misto. K tomu Velmi dobfe poslouzi dvé nebo vice krabic od stavebnice EV3. MUZzeme
je totiz rdzné posouvat, ménit velikost parkovaciho mista a testovat, jestli je robot
spravné vyhodnoti jako dostacuijici, &i prilis malé.
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Popis ¢asti aktivity, predpokladané feseni

- 10.1 Drfive nez zaéneme

Sekce je zaméfend na analyzu programu s vyuzitim proménné.

? 10.1.1 Poznavdme
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Obrazek 1 - Program analyzovany v zdloZzce 10.1.1.

Zadani: Vysvétlete, k Eemu slouZi ndsledujici program a jeho sekce.

sekce A: Vytvoreni proménné pocet a jeji inicializace (hodnota 0 se ulozi do

proménné).

sekce B: K hodnot& ulozené v proménné pocet se pricte hodnota 1 a vysledek se

znovu uloZi do proménné pocet.

sekce C: Blok podminéného vykondni, ktery zqjistuje, ze v pripadé stisknuti a

uvolnéni dotykového tlacitka (rezim Bumped) je proveden Ukon popsany v sekci B. V
opacném pripadé se neprovede nic.

sekce D: Hodnota ulozend v proménné pocet se po pricteni hodnoty 1 vypise na

displej fidici jednotky.

Program slouzi k: Pocitd, kolikrat je stisknuto tlacitko dotykového senzoru, a futo
hodnotu vypisuje na displej fidici jednotky.
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10.1.2 Ukol

Otdzka: Co by program po spusténi zobrazoval, pokud bychom v sekci A zadali
misto 0 hodnotu 102

Odpoveéd: Funkce programu by byla stejnd, ale pricital by Cisla tak, ze by zacinal od
Cisla 10.

? 10.1.3 Presun bloku

Otdzka: Vysvétlete, jak by program fungoval, pokud bychom blok ze sekce A vioZili
pfimo pred blok podminky Switch (sekce C)2

Odpovéd: Po stisku tlacitka by se hodnota navysila o 1 a vypsala na displej. Toto
vypsdni bychom ale ani nepostiehli a hodnota v proménné by se dalsim prdchodem
cyklu znovu nastavila na 0 a program by cekal na dalsi stisk tlacitka.
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Obrdzek 2 - Zaddni Ukolu 10.1.3.

Otdzka: Co musime upravit, aby program podcital kazdy stisk za 102

Odpovéd: V sekci B musime pii stisku tlacitka pricitat hodnotu 10 misto 1.
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10.1.4 Proménnd

Zadani: Vysvétlete, jakou funkci mé program na obrdzku.

o)
/]
—
lﬁ‘ 2 ool * qas
A == G <y ) F&I‘_’U'—‘L e—
( }G:.Ji_ﬁn q‘p.:a‘]‘n.’fran..";.iaa® ab =gl 4 e @ &
\ 2t el || [ }_u;,,ululj_:]jm& F . - = LJ

[
= T ORELEY |

Gt WaAe
Bl | Tl |

Obrdzek 3 - Zaddni Ukolu 10.1.4.

Odpoveéd: V programu je na zacdtku vytvorena proménnd max, jejiz hodnota je
nastavena na 0. Po celou dobu chodu programu méri ultrazvukovy senzor
vzddlenost, kterou uklddd do proménné vzdalenost. Tyto dvé proménné jsou
ndsledné porovndavdny, a pokud je zmérend vzddlenost vétsi nez maximum, uloZzi se
tato hodnota do proménné max a vypise se na displej. Zjiednodusené tedy mizeme

fict, Ze program provadi neustdlé mérfeni a na displej zobrazuje nejvétsi namérfenou
hodnotu.

? 10.1.5 Uprava

ZAci pracuji s programem z Ukolu 10.1.3, ktery si oteviou prostiednictvim odkazu.
Otdzka: Co bychom museli zménit, aby program zjistoval minimdalini vzddlenost?

Odpovéd: V programu musime provést dvé zmény. Pro lepsi ndzornost jsme ve
spravném feseni, zndzornéném na obrdzku 4, prejmenovali proménou max na min.
Na zacdtku musime smazat nulovdni proménné. Misto néj si musime do proménné

evr

Compare. Hleddme nejnizsi hodnotu, takze zjistujeme, zda je namérend vzddlenost
mensi nez aktudini hodnota v proménné min.

- 01

Obrazek 4 - Sprdvné feseni Ukolu 10.1.5.
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n 10.2 Jak bude parkovaci asistent fungovat?

Uvodni text seznamuje Zdaky s fungovdnim parkovaciho asistenta. DOleZitd je zde
informace, ktery senzor z&ci vyuziji. V. minulé hodiné umistili ultrazvukovy senzor na
Celni ¢dast, aby pri jizdé snimal prekdzku pred sebou. Nyni je tfelba umistit ho na pravy
bok, aby mohl snimat fadu podélné zaparkovanych vozidel. Ovérte tedy, Ze Z4aci
umistili senzor sprdvné. Pfedejdete tak pozdéjsim problémim.

? 10.2.1 Funkce

Zadani: Vymyslete, jak by nds robot mohl automatizované vyhledat volné misto
v fadé aut a do tohoto mista bezpecné zaparkovat.

Spolecné se 7Aaky diskutujte a poznamendvejte si (napf. na tabuli) navrzend feseni,
jejich vyhody a nevyhody.

V rédmci diskuze nechte zdky prichdzet s viastnim fesenim. Podporujte je, aby
prichdzeli napt. na to, jak mize robot detekovat volné misto, jak poznd, ze tam je, i
neni prekdzka, jak vyhodnocuje, zda je misto dostatecné veliké a co znamend, ze
robot do volného mista zaparkuje. Nezabihejte viak do podrobnych technickych
feseni. Na ty bude prostor v dalSich ¢dstech. Pokud Z&ci nebudou na otdzky
reagovat, nechte jim Cas je promyslet.

Nevadi ani, pokud budou chtit z&ci fesit v rdmci diskuze i fdze rozhodovdni, které ale
jinak probirdme v dalsi samostatné zdlozce.

Moiné otdazky:

e Jak mizZe robot poznat, kde zacind volné misto?e

® Co bude délat v pfipadé&, Ze ho najde, a co, kdyz ho nenajde?

® Jak zjistime, Ze je mezera dostatecné velikd pro zaparkovdni robota?
® Jak pozndme, zda na misté pro zaparkovdani neni néjakd prekdzka?

® Jak by mohl robot zaparkovate

? 10.2.2 Cdsti

Otdzky: Které fdze bude mit feseni naseho problémue Co bude robot fesite

Na tomto misté se zakdm snazime vysvétlit, Ze feSeni problému je pomérné ndroéné
arozsdhlé. Bude tedy tfeba si ho rozdélit na mensi, sndze fesitelné cdsti. Pozndmky
7ak0 mizete pouze zkontrolovat nebo je spolecné diskutovat.

Reseni by se mélo sklddat z nékolika &dsti:
® nalezeni zacdtku volného mista,
® zmérfeni vzddlenosti potfebné pro zaparkovdni,
® zaparkovani,

® detekce pfipadné prekdzky znemoznujici zaparkovdni (rozsifujici aktivita).
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10.2.3 SOS casti

Ndpovéda, ve které mohou zdci najit odpovédi na otdzku 10.2.2. Pristupovat by k ni
ale méli pouze v pfipadé, ze si s odpoveédi nevedi rady.

P 10.3 Nalezeni zaédatku volného mista

? 10.3.1 Aktivita

Zadani: Vytvorte program, diky kterému robot detekuje zacatek volného mista pro
zaparkovdni. Po nalezeni mista zastavi a ozndmi to dlouhym vyraznym ténem.

Reseni: K fedeni aktivity je zapotfebi vyuZit blok Wait (Sekdni), fizeny hodnotou
zjisténou ultrazvukovym senzorem. Tento konstrukt by jiz méli zéci velmi dobre zndét
z feSeni UkolU v predchozich kapitoldch. Mozné sprévné feseni vidite na obrdzku 5.
Robot jede neustdle vpred, a jakmile se prodlouzi namérend vzddlenost (objevi se
mezera mezi zaparkovanymi vozidly), zastavi a vydd vystrazny tén.

Obrazek 5 — Detekce zacatku volného mista na zaparkovani.

Otdzka: Jak senzory robota poznaji, ze nalezly volné misto pro zaparkovdni?

H 10.3.2 Ndpovéda

Pokud by si Z4ci s feSenim aktivity nevédéli rady, maiji k dispozici krétkou ndpovédu.
Ta by je méla navést na to, ze musi detekovat vétsi namérenou vzddlenost nez tu,
kterou vraci senzor v pripadé, kdyz na podélném parkovacim misté stoji automobil.

@ 10.3.3 Reseni

Otdzka: MUzZe byt tento program spravnym fesenim aktivity2 Pokud ne, proc?

Odpovéd: Jestlize ani po ndpovédé zaci nevédi, jak Ulohu fesit, je pro né pripravena
z8lozka Reseni. Zde je na obrdzku nds vysledny program, ktery oviem obsahuje
chybu. Pokud zdci chybu na prvni pohled nevidi, méli by program otestovat a zjistit,
jak se chovd. V programu je otoceny operand. Zacdtek volného parkovacino mista
je vyhodnocen v pripadg, 7e je vzddlenost mensi nez 25 cm. Zaci by méli tuto chybu
najit a opravit (viz obrdzek 6).

Obrazek é - Program pro detekci zacatku volného parkovaciho mista s vyznacenou chybou.
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n 10.4. Tvorba viastniho bloku

Daldi cdst je teoretickd a zdci se v ni naudi, jak si vytvorit viastni blok. Jelikoz program
pro vytvdreni parkovaciho asistenta bude pomérné rozsdahly, mize se jim tato funkce
hodit. Sezndmi se zde s privodcem pro vytvdieni nového bloku. Né&sledné jsou
vyzvdani, aby si z pfedchoziho programu zkusili vytvorit viastni blok.

l Upozornéni: DUlezité je, aby si pii vytvdareni viastniho bloku spravné oznadili viechny
bloky, které budou jeho soucdsti. Nesmi oviem vybrat Uvodni blok pro spusténi
programu (Start). Tuto skutecnost zakOm radéji zdUraznéte.

ﬁ 10.5 Méreni pofrebné vzddlenosti

? 10.5.1 Aktivita

Zadani: Vytvorte program, pomoci kterého robot zméfi, zda je misto pro zaparkovani
dostatecné velké, a pokud ano, bude nds o tom informovat. Pokud ne, vydd
chybové hldseni nebo ton.

Reseni: V tomto bloku Zdci roziifi jiz vytvoreny program. Po detekci zacatku volného
mista musi nyni zjistit, zda je parkovaci misto dostatecné velké. Nejjednodussi zpUsob
je, ze po detekci zacdtku volného mista popojede robot o vzddlenost, kterd
odpovidd délce robota. Zde znovu ovéf, jestli je zde volno. Mozné feseni aktivity
vidite na obrdzku 7. Pokud je misto dostatecné velké, ozve se tén Bravo. V opacném
pfipadé zazni chybové hldseni General Alert.

4
n
‘._‘ 2'“\

PeRieln:
”—/& 0|30 ilk} 225

0 lsoix‘s‘/

D4

Obrdzek 7 — Mozné feseni aktivity pro zméreni potfebné vzddlenosti.

H 10.5.2 SOS Ndpovéda

Sekce ndpovéda obsahuje voditko k tomu, jak aktivitu vyfesit. Na obrdzku v ucebnici
je vidét, co mize nastat, pokud je na misté, kde robot méfi vzddlenost, zaparkované
auto.
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10.5.3 Otdzka

Zavére&né otdzky jsou pouze pro zamysleni. Zaci maji za Ukol zmapovat mozné
problémy, které by pri realizaci Ulohy timto zpUsobem mohly nastat. Jednd se hlavné
o to, Ze v misté&, které si robot odméri, mUze byt napiiklad zaparkovdn motocykl,
umisténa popelnice nebo lampa vefejného osvétleni. To by robot nedetekoval,
protoZze neovéruje volnost mista i béhem popojizdéni. Doslo by tak ke kolizi. Na feseni
této situace je zamérena ndsledujici rozsifujici aktivita.

n 10.6 Rozsirujici aktivita pro rychlé zaky a

Uvod k rozsifujici aktivit& je informativni. Pokud ddvody neprakti¢nosti feseni nenalezi
Z4ci sami, zde je maiji kradtce nastinény. Zaroven zjisti, co bude jejich dalsim Ukolem.

? 10.6.1 Aktivita

Zadani: Analyzujte ndsledujici program a zjistéte, k Cemu slouzi.

Reseni: Reseni této aktivity je pomé&rmné ndro&né. Proto ji uvadime jako rozsifujici, pro
rychlé zaky. Uvodni aktivita v tomto bloku se zamé&fuje na analyzu programu.

V konstruktu na obrdzku je pouzit blok pro méreni poctu otdcek (Motor Rotatiton).
Pocet namérenych otdcek je v Uvodu vynulovdn. Pokud je hodnota zjisténd
senzorem mensi nebo rovna 25 cm, je logickd proménnd obsazeno nastavena na
True (pravda). Pokud b&hem ujeti potfebnych otdcek znaci proménnd obsazeno, ze
misto neni volné k zaparkovdni, je to pro robota signdl, ze zde zaparkovat nemuize.
Konstrukt tedy ovérfuje, zda je parkovaci misto volné po celé délce, tzn. Ze méri
vzddlenost i b&hem popojizdéni.

Q 10.6.2 Napovéda

Ndpovéda v daldi zdloZzce obsahuje vysvétleni a predstaveni bloku Motor Rotation.
Jeji precteni mize zakm usnadnit analyzu programu v sekci 10.6.1 Aktivita.

n 10.6.3 Navod

Na zaveér je zakim vysvétleno, jak by mél cely program fungovat. Které Edsti
vytvorené pribéiné by do néj méli zahrnout a co by mély zagjistovat. Realizace se
samoziejmé mUze v riznych skupindch drobné [isit.
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n 10.7 Parkujeme

V této sekci je realizovdna posledni ¢ast funkce parkovaciho asistenta, kterou je
zaparkovdni v fadé vozidel.

? 10.7.1 Program

Zadani: Vytvorte program, pomoci kterého robot zaparkuje do volného parkovaciho
mista.

Reseni: Zdaci by jiz mé&li zndat, jok spravné ovlddat motory robota a ménit jejich smér.
Musi si zde oviem uvédomit, Ze robot bude do fady vozidel couvat. Musi tedy
pouzivat zdpornou hodnotu vykonu motord (napf. -50 %).

H 10.7.2 SOS Ndpovéda

Drobnd ndpoveéda a pfipominka toho, ze s pohybem se uz z4ci setkali v jedné
z predchozich kapitol.

? 10.7.3 Otdazky

Zdlozka slouzi joko podnét k zavére&né diskuzi. Z&ci zde mohou spolecné zhodnotit
svd feseni, jejich vyhody a nevyhody a také diskutovat, zda by tento princip mohl
obstdt i v silnicnim provozu v redliném svété.

Otdzky:

Mohl by takovyto princip parkovdni fungovat v rediném zivoté?
Které problémové situace by mohly nastate
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