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Zakladni orientace v EV3
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Obrazek 1 - Umisténi zakladnich funkci v programovacim prostredi LEGO Mindstorms EV3.

Po spusténi programovaciho prostiedi EV3 se vytvofi prvni projekt. Jeho soucasti mize byt libovolny pocet
program( a experimentl. Pfidavat nové programy a experimenty nebo vytvofit novy projekt muizeme

pomoci tlacitek + v levé horni ¢asti programu (viz obrazek).

»- Uvodni blok uvozujici za¢atek kazdého programu. K nému se pripojuji dal$i programové bloky. Uvodni
blok obsahuje tlacitko pro nahrani programu do fidici jednotky robota a jeho okamZité spusténi.

x| Pfesun programovych blokli je mo?né provadét pouze po prepnuti do piisluiného reZimu pomoci
tlacitka s Sipkou umisténého v pravé horni ¢asti EV3. 4

o

ReZim posunu po platné se aktivuje tlacitkem ve tvaru ruky. Usnadniuje orientaci a pohyb v rozsahlejsim
programu.

1) | Editor obsahu projektu Ize naplhovat obrazky, videi, zvuky nebo textem. VSe je poté soucasti
uloZeného projektu.

N— @ B Programové bloky jsou rozdéleny do péti logickych kategorii rozliSenych
barevné. Do posledni kategorie @l se umistuji vlastni vytvorené bloky.

Sekce umisténa v pravé dolni ¢asti je rozdélena do tfi ¢asti:

£ Sprava pfipojenych jednotek — obsahuje pfehled pfipojenych fidicich jednotek a zpUsob jejich pfipojeni
(USB, Bluetooth nebo Wifi).

[™ Piehled portli — obsahuje informace o pfipojenych motorech a senzorech jako je &islo portu fidici
jednotky, pripojené zafizeni, aktualni hodnota natoceni (u motor(), aktualné namérena hodnota (u senzoru).

[©® Informace o Fidici jednotce — obsahuje informaci o verzi firmware fidici jednotky, zptsobu pFipojeni a
mite zaplnéni interni paméti. Pomoci tladitek se mizZzeme prepnout do spravy bezdratovych pripojeni nebo
spravy paméti.



Obecny popis programového bloku
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Obrdzek 2 - Obecny popis cdsti béZného programového bloku.

BéZné Casti programového bloku
Nasledujici tti ¢asti obsahuji vSechny béZné programové bloky ovladajici vstupni (senzory) i vystupni zafizeni

(motory).

LB+C Konfigurace portl —slouZi ke specifikaci vstupnich nebo vystupnich port( fidici jednotky, ke kterym
jsou motory nebo a senzory pripojeny.

19 Zména rezimu programového bloku — ¢ast, kterou obsahuji vSdechny programové bloky. S jeji pomoci
je mozné ménit rezim programového bloku, ve kterém blok aktualné pracuje.

| GRS

«wiois Zména parametrl — chovani programového bloku ovliviiuji parametry

Specifické ¢asti programového bloku
Specifické programové bloky obsahuji nékteré netradi¢ni ¢asti, které umoznuji dalsi funkcionalitu bloku.

]:| Nahled displeje — programovy blok Display obsahuje v levém hornim rohu tlacitko pro zobrazeni
nahledu. Diky tomu si miZeme jesté pred spusténim programu ovéfit, na jakém misté a v jaké podobé se
bude pozadovany vystup (vypis) zobrazovat.

. wired Vybér souboru — programovy blok Display umoziiuje vykreslit graficky soubor ulozeny
7 Project Images
B Neutral v paméti fidici jednotky na plochu displeje. Po kliknuti na ikonku v pravém hornim rohu

[ LEGO Image Files

se zobrazi seznam dostupnych adresarl s grafickym soubory.

_Neutral |

- el Zobrazeni vstupniho portu — po kliknuti do pravého horniho rohu bloku (u motorl a
/ ProjectImages
B Neutral senzorl do pole pro zménu port0 ridici jednotky) je mozné do bloku pridat vstupni port.

[ LEGO Image Files

S jeho pomoci je poté moziné privadét data na vstup. Slouzi k tomu polozka oznacend
Wired.

_Neutral |

Zcela odlisnou strukturu a vzhled maji bloky pro kontrolu toku dat (Flow Control). Jedna se naptiklad o blok
podminéného vykonavani (Switch) nebo cyklus (Loop). Témto blokiim se vénujeme v samostatné kapitole.



Medium Motor (linearni motor)

Kde blok v ucebnici vyuzivame?

e Kapitola 5. mixér (pohon mixéru)
e Kapitola 6. zavora (ovladani zavory)

Umisténi programového bloku

ReZimy programového bloku

Programovy blok slouzi k ovladani linedrniho motoru. Jeho identifikace probiha pomoci pole pro vybér portu
(A-D). Blok muze pracovat v nasledujicich rezimech:

OFF (VYPNUTO)

A bl Break at End — zpUsob zastaveni motoru. Okamzité zastaveni
D% Y| Q (Break) reprezentuje logickd hodnota True a pozvolné dojeti

(Coast) hodnota False.
|

ON (ZAPNUTO)

"""""" : @ Power — rychlost otaéeni motoru uddvana v procentech na
stupnici od 100 (vpred) do -100 (vzad).
= 7 @

ofﬂq

ON FOR SECONDS (OTACENi PO ZADANY POCET VTERIN)

@ Power — rychlost otaceni motoru uddvana v procentech na
stupnici od 100 (vpred) do -100 (vzad).

[{j Seconds — doba otdceni motoru uddvana ve vtetinach.

bl Break at End — zpUsob zastaveni motoru. Okamzité zastaveni
(Break) reprezentuje logickd hodnota True a pozvolné dojeti

(Coast) hodnota False.

ON FOR DEGREES (OTOCENI O ZADANY UHEL)

Power — rychlost otaceni motoru uddvana v procentech na
stupnici od 100 (vpred) do -100 (vzad).
, X ~ o~ O Degrees — mira natoceni zadavand v uhlovych stupnich od 0 do
@ r7s ?360i: J—L 360°.
: bl Break at End — zpUsob zastaveni motoru. Okamzité zastaveni
(Break) reprezentuje logickd hodnota True a pozvolné dojeti
(Coast) hodnota False.




ON FOR ROTATIONS (OTOCENi O POCET OTACEK)

@ Power — rychlost otaceni motoru uddvana v procentech na
stupnici od 100 (vpred) do -100 (vzad).

1¥ Rotations — pocet provadénych otaéek motoru.

Pl Break at End — zplsob zastaveni motoru. OkamiZité zastaveni
(Break) reprezentuje logickd hodnota True a pozvolné dojeti

(Coast) hodnota False.




Large Motor (fizeni jednoho servomotoru)

Kde blok v ucebnici vyuzivame?

e Kapitola 2. ozZiveni robota (zataceni)

e Kapitola 3. robot ve mésté (zataceni)

e Kapitola 9. inteligentni robot (kmitavy pohyb po c¢are)
e Kapitola 10. parkovaci asistent (parkovani)

Umisténi programového bloku

ReZimy programového bloku

Programovy blok slouzi k ovladani jednoho servomotoru. Jeho identifikace probiha pomoci pole pro vybér
portu (A-D). Blok mUZe pracovat v nasledujicich rezimech:

OFF (VYPNUTO)

bl Break at End — zpUsob zastaveni motoru. Okamzité zastaveni
Y| (Break) reprezentuje logickd hodnota True a pozvolné dojeti
‘ Q (Coast) hodnota False.

a2l

ON (ZAPNUTO)

@ Power — rychlost otaéeni motoru uddvana v procentech na
stupnici od 100 (vpred) do -100 (vzad).

ON FOR SECONDS (OTACENi PO ZADANY POCET VTERIN)

@ Power — rychlost otaceni motoru uddvana v procentech na
stupnici od 100 (vpred) do -100 (vzad).

{-;j Seconds — doba otdceni motoru uddvana ve vtetinach.

Bl Break at End — zpUsob zastaveni motoru. Okamzité zastaveni
(Break) reprezentuje logicka hodnota True a pozvolné dojeti

(Coast) hodnota False.

ON FOR DEGREES (OTOCENI O ZADANY UHEL)

""""""""""""""""" Power — rychlost otaceni motoru uddvana v procentech na
@ o Y| stupnici od 100 (vpred) do -100 (vzad).
‘ Q O Degrees — mira natoceni zadavand v uhlovych stupnich od 0 do

® Ps e - /1 360°.




bl Break at End — zpUsob zastaveni motoru. Okam?Zité zastaveni
(Break) reprezentuje logickd hodnota True a pozvolné dojeti
(Coast) hodnota False.

ON FOR ROTATIONS (OTOCENi O POCET OTACEK)

J i @ Power — rychlost otaceni motoru uddvana v procentech na
N @ »l -~ stupnici od 100 (vpred) do -100 (vzad).
= ‘ (.-31_,-,__,-._"*’ 1¥ Rotations — pocet provadénych otaéek motoru.

@ 75| 1 | 4 L Bl Break at End — zplisob zastaveni motoru. OkamZité zastaveni

(Break) reprezentuje logickd hodnota True a pozvolné dojeti
(Coast) hodnota False.



Move Steering (fFizeni dvou servomotorl u kolového vozidla)

Kde blok v ucebnici vyuzivame?

Kapitola 1.
e Kapitola 2.
Kapitola 3.
Kapitola 8.

Kapitola 9.

stavime robota (prvni pohyb robota)

oziveni robota (pohyb robota vpred, zataceni)
robot ve mésté (pohyb robota vpred, zataceni)
adaptivni tempomat (pohyb robota vpred)
inteligentni robot (pohyb robota vpred)

Kapitola 10. parkovaci asistent (pohyb robota vpred, parkovani)

Umisténi programového bloku

ReZimy programového bloku

Programovy blok slouzi k ovladani dvou servomotor( v rezimu fizeni robota pohanéného pomoci kol. Jeho
identifikace probiha pomoci pole pro vybér portu (A-D). Blok mliZe pracovat v nasledujicich rezimech:

OFF (VYPNUTO)

TP
E3rz

ON (ZAPNUTO)

Bl Break at End — zpUsob zastaveni motoru. Okamzité zastaveni
(Break) reprezentuje logicka hodnota True a pozvolné dojeti

(Coast) hodnota False.

1 Steering — fizeni sméru nataceni robota.
@ Power — rychlost otaceni motorl uddvana v procentech na
stupnici od 100 (vpred) do -100 (vzad).

ON FOR SECONDS (OTACENi PO ZADANY POCET VTERIN)

1 Steering - fizeni sméru nataceni robota.
@ Power — rychlost otaceni motoru uddvana v procentech na
stupnici od 100 (vpred) do -100 (vzad).

Seconds — doba otaceni motoru uddvana ve vtefinach.
Break at End — zpUsob zastaveni motoru. Okamzité zastaveni
(Break) reprezentuje logicka hodnota True a pozvolné dojeti
(Coast) hodnota False.

P
L5

q|




ON FOR DEGREES (OTOCENi O ZADANY UHEL)

;“t@ONQ

1 steering - fizeni sméru natageni robota.
@ Power — rychlost otaceni motoru uddvana v procentech na

e A stupnici od 100 (vpred) do -100 (vzad).
@ l‘ 75 360‘ ./1 O Degrees — mira natoceni zadavana v Uhlovych stupnich od 0 do
360°.

Bl Break at End — zpUsob zastaveni motoru. Okamzité zastaveni
(Break) reprezentuje logickd hodnota True a pozvolné dojeti
(Coast) hodnota False.

ON FOR ROTATIONS (OTOCENi O POCET OTACEK)

ey B~ C 1 Steering - fizeni sméru nataceni robota.
, «'» @ @ »l Power — rychlost otaceni motoru udavana v procentech na
D“ s Q stupnici od 100 (vpred) do -100 (vzad).
@ '»0 [ 75 1 ./1 1¥ Rotations — pocet provadénych otdéek motoru.
. Pl Break at End — zplsob zastaveni motoru. OkamiZité zastaveni
(Break) reprezentuje logickd hodnota True a pozvolné dojeti
(Coast) hodnota False.




Move Tank (fizeni dvou servomotori u pasového vozidla)

Upozornéni: Programovy blok primarné slouzi k ovladani robot( opatienych pdsy. Zaci ho ale velice snadno
mohou pouzit i pro ovladani robota pohdnéného motory, a to zejména pro pohyb vpied. Nataceni se s jeho
pomoci realizuje velice tézko. Proto doporucujeme vyuZivat primarné blok Move Steering.

Kde by se dal blok v u¢ebnici vyuzit?

Kapitola 1.
Kapitola 2.
Kapitola 3.
Kapitola 8.
Kapitola 9.

stavime robota (prvni pohyb robota)
oziveni robota (pohyb robota vpred)
robot ve mésté (pohyb robota vpred)
adaptivni tempomat (pohyb robota vpred)
inteligentni robot (pohyb robota vpred)

Kapitola 10. parkovaci asistent (pohyb robota vpred)

Umisténi programového bloku

ReZimy programového bloku

Programovy blok slouzi k ovladani dvou servomotorud v rezimu fizeni pasového vozidla. Jeho identifikace
probiha pomoci pole pro vybér portu (A-D). Blok mlze pracovat v nasledujicich rezimech:

OFF (VYPNUTO)

s B+C

]|

Break at End — zplsob zastaveni motoru. Okamzité zastaveni
(Break) reprezentuje logicka hodnota True a pozvolné dojeti
(Coast) hodnota False.

| BNGE

oRg

Va

X

ON (ZAPNUTO)

Power — rychlost otaceni motor(i udavana v procentech na
stupnici od 100 (vpred) do -100 (vzad).

®

Power — rychlost otaceni motoru uddvana v procentech na
stupnici od 100 (vpred) do -100 (vzad).

%)
D®OOMg .
- UL g i E (<) Seconds— doba otaeni motoru udavana ve vtefinach.
@ 7575 1| ./“ Pl Break at End — zplsob zastaveni motoru. Okam?zité zastaveni

(Break) reprezentuje logicka hodnota True a pozvolné dojeti
(Coast) hodnota False.



ON FOR DEGREES (OTOCENi O ZADANY UHEL)

Fiiiiiiiiiliziiiiiliziiiiiliziiiiiliziiiiilic: -C

Power — rychlost otaceni motoru uddvana v procentech na
BNGD stupnici od 100 (vpred) do -100 (vzad).
“ ®_®_O_:I G O Degrees — mira natoceni zaddvana v uhlovych stupnich od 0 do
@ T?S‘ 75| 360| ,/1 360°.
bl Break at End — zplsob zastaveni motoru. OkamiZité zastaveni
(Break) reprezentuje logickd hodnota True a pozvolné dojeti
(Coast) hodnota False.

ON FOR ROTATIONS (OTOCENI O POCET OTACEK)
Power — rychlost otac¢eni motoru uddvana v procentech na
stupnici od 100 (vpred) do -100 (vzad).
@ Rotations — pocet provadénych otacek motoru.
Break at End — zplsob zastaveni motoru. Okamzité zastaveni
(Break) reprezentuje logicka hodnota True a pozvolné dojeti
(Coast) hodnota False.




Display (vykreslovani a vypisovani na displej)

Kde blok v u€ebnici vyuzivame?

e Kapitola 4. zvuk a displej (prace s displejem)

e Kapitola 7. automatickd zavora (zobrazeni hodnoty ultrazvukového senzoru na displej)
e Kapitola 8. adaptivni tempomat (vypis barvy zjiSténé barevnym senzorem na displej)

e Kapitola 10. parkovaci asistent (vypis poctu stiski dotykového senzoru na displej)

e Kapitola 11 hra (vypis informaci, generované hodnoty a poctu otacek na displej)

Umisténi programového bloku

ReZimy programového bloku

Programovy blok slouZi k ovladani displeje fidici jednotky a umoZnuje na néj vykreslovat body, kFivky,
jednoduché grafické soubory ¢i vypisovat text. Blok mUzZe pracovat v nasledujicich rezimech:

TEXT - PIXELS
(VYPSANI TEXTU NA POZICI KONKRETNiHO PIXELU DISPLEJE)

MINDSTORMS § Z¥ Clear Screen — mazani displeje. Pokud je logickd

|9| 2 x vy E aA hodnota nastavena na True (pravda), dojde ke smazani

[ N, Y, = displeje. V pfipadé, Ze je nastavena na hodnotu False
T & ...r| o | o | X| Z—L (nepravda), ke smazani nedojde.

X a ¥ . soufadnice displeje urcujici pocatecni bod
vypisu zvoleného textu. Souradnice urcuji levy horni roh

X se pohybuje v rozmezi

zobrazovaného textu. Hodnota
od -177 do 177 a hodnota Y v rozmeziod -127 do 127.

E Color - volba zpUlsobu vypisu na displej. Zvolime-li
moznost True (pravda), bude se text vypisovat bilou barvou
na ¢erné pozadi, pokud zvolime False (nepravda), bude se
vypisovat ¢ernou barvou na bilém pozadi.

AR Font - volba fontu vypisovaného textu. Na vybér mame
ze tfi moznosti (Normal, Bold, Large).

TEXT - GRID (VYPSANI TEXTU NA KONKRETNI POZICI V MRIZCE)

g8 MINDSTORMS §

gCIear Screen — mazani displeje. Pokud je logicka

D|9| 4 |K| E AA ,J hodnota nastavena na True (pravda), dojde ke smazani
—" N __,__" displeje. V pfipadé, Ze je nastavena na hodnotu False
T’_/ | @] o | X| 2—|_ (nepravda), ke smazani nedojde.

|K| Column — oznacuje pocatecni sloupec pro vypis textu
do mtizky. Sloupce jsou ocislovany 0—21 zleva doprava.



Y Row - oznacuje pocatecni radek pro vypis textu do
mrizky. Radky jsou ¢&islovany 0-11 shora dold.

E Color — volba zplsobu vypisu na displej. Zvolime-li
moznost True (pravda), bude se text vypisovat bilou barvou
na ¢erné pozadi, pokud zvolime False (nepravda), bude se
vypisovat ¢ernou barvou na bilém pozadi.

AR Font — volba fontu vypisovaného textu. Na vybér mame
ze tfi moznosti (Normal, Bold, Large).

7 v 7

SHAPES - LINE (VYKRESLENI CARY NA DISPLEJ)

=4 Clear Screen — mazani displeje. Pokud je logicka

ID |€>’ x1 y1 x2 yv2 E q hodnota nastavena na True (pravda), dojde ke smazani
NN A displeje. V pfipadé, Ze je nastavena na hodnotu False
/ Fl Sopeant2adaindey| | (nepravda), ke smazani nedojde.

x1 4 yl_ souradnice pocatecniho bodu vykreslované ¢ary
v rovinné kartézské soustavé souradnic.

X2 3¥2 _ soutadnice koncového bodu vykreslované cary
v rovinné kartézské soustavé souradnic.

E Color — volba zplsobu vypisu na displej. Zvolime-li
moznost True (pravda), bude se text vypisovat bilou barvou
na ¢erné pozadi, pokud zvolime False (nepravda), bude se
vypisovat ¢ernou barvou na bilém pozadi.

SHAPES - CIRCLE (VYKRESLENI KRUZNICE NA DISPLEJ)

=4 Clear Screen — mazani displeje. Pokud je logicka
=) |9§ & X Y C O E hodnota nastavena na True (pravda), dojde ke smazani
" ! A N O displeje. V pfipadé, Ze je nastavena na hodnotu False
O ‘7 ‘ | O A0 X | X (nepravda), ke smazani nedojde.

X a ¥ _ souradnice stfedu kruznice v rovinné kartézské
soustaveé souradnic zadavané v pixelech.

@ Radius — polomér kruznice udavany v pixelech.

O Fill — vypli vykreslované kruznice. Pokud je hodnota
nastavena na True (Pravda), vykresluje se kruznice s vyplni,
v opacéném pripadé bez vyplné.

Color — volba zplsobu vypisu na displej. Zvolime-li
moznost True (pravda), bude se text vypisovat bilou barvou
na ¢erné pozadi, pokud zvolime False (nepravda), bude se
vypisovat ¢ernou barvou na bilém pozadi.

SHAPES - RECTANGLE (VYKRESLENi OBDELNiKU NEBO CTVERCE NA DISPLE))

& Clear Screen — mazani displeje. Pokud je logicka
lb |95 & X y > I <>, i hodnota nastavena na True (pravda), dojde ke smazani
S VY W W S S - displeje. V pfipadé, Ze je nastavena na hodnotu False

D r/ 0| 0|80 3°i X | xﬁl (nepravda), ke smazéani nedojde.



X a ¥ _soutadnice levého horniho rohu
vykreslovaného obdélniku nebo ¢tverce v pixelech.

“* Width — $itka obdélniku nebo &tverce v pixelech.
1 Height - vy2ka obdélIniku nebo Etverce v pixelech.

Fill — vypli vykreslované kruznice. Pokud je hodnota
nastavena na True (Pravda), vykresluje se kruznice s vyplni,
v opacném pripadé bez vyplné.

Color — volba zplsobu vypisu na displej. Zvolime-li
moznost True (pravda), bude se text vypisovat bilou barvou
na ¢erné pozadi, pokud zvolime False (nepravda), bude se
vypisovat ¢ernou barvou na bilém pozadi.

SHAPES - POINT (VYKRESLENi KONRETNIHO BODU (PIXELU) NA DISPLEJI)

IMAGE (VYKRESLENi OBRAZKU NA DISPLEJ)

= Clear Screen — mazani displeje. Pokud je logicka
hodnota nastavena na True (pravda), dojde ke smazani
displeje. V pfipadé, Ze je nastavena na hodnotu False
(nepravda), ke smazani nedojde.

X a ¥ _ soufadnice konkrétniho bodu (pixelu) na
displeji.

=~ Color — volba zplsobu vypisu na displej. Zvolime-li
moznost True (pravda), bude se text vypisovat bilou barvou

na ¢erné pozadi, pokud zvolime False (nepravda), bude se
vypisovat ¢ernou barvou na bilém pozadi.

g Clear Screen — mazani displeje. Pokud je logicka
hodnota nastavena na True (pravda), dojde ke smazani
displeje. V pfipadé, Ze je nastavena na hodnotu False
(nepravda), ke smazani nedojde.

% 3 Y _souradnice levého horniho rohu vykreslovaného

obrazku.

Vybér obrazku z paméti fidici jednotky

Vybér obrazku z galerie

| umisténé v paméti Fidici

| |91 g X Y Q jednotky se provadi pomoci
! M bilého pole v pravém hornim

o | o0 ,
r~ F/ | rohu programovaciho bloku
(Cervené zvyraznéno).

- : Po kliknuti na bilé pole se
W wired brazi 5 ok které
P~ Project Images zobrazi nové okno, ve e,re[n
[ LEGO Image Files budto provedeme  vybér

obrazku z galerie umisténé v
paméti fidici jednotky

[ (slozka LEGO Image Files) nebo
zvolime vlastni pfipravené obrazek ze slozky Project Image.




RESET SCREEN (SMAZANI PLOCHY DISPLEJE)

Rezim umoznujici kompletni smazani plochy displeje.




Sound (zvukovy vystup)

Kde blok v ucebnici vyuzivame?

e Kapitola 4. zvuk a displej (prace se zvukem)

e Kapitola 6. zavora (zvukova signalizace)

e Kapitola 7. automaticka zavora (zvukova signalizace)
e Kapitola 8. adaptivni tempomat (zvukova signalizace)

Umisténi programového bloku

ReZimy programového bloku

Programovy blok slouzi k ovladani zvukového vystupu fidici jednotky. UmoZiuje prehrdvat tény, noty nebo
zvukové soubory. Blok mUZe pracovat v nasledujicich rezimech:

STOP (ZASTAVENI)

ReZim programového bloku slouZici k zastaveni aktudlné prehravaného

|D@ Q zvuku.
=)

y—

PLAY FILE (PREHRANi SOUBORU)

-III Volume Control — hlasitost prehravaného zvuku udavand na
|;@ _||| e g stupnici od 0 do 100.

Fd‘0—‘01 Fﬁ. Play Type — zpUsob prehrani zvoleného zvukového souboru.

) ‘ Prehrani je mozné realizovat tfemi zpUsoby:

Iy

. FJ. Wait for Completion — zvuk je jedenkrat pfehrdn a program
pokracuje az po dokonceni prehravani.

- o Play Once — zvuk je jedenkrat prehrdn a program okamzité
pokracuje dale.

S~ Repeat — zvuk je prehravan stale dokola, dokud neni
prerusen jinym blokem Sound a program okamzité pokracuje
dale.

Vybér zvukového souboru z paméti fidici jednotky

TR Vybér zvukového souboru z paméti v paméti
| fidici jednotky se provadi pomoci bilého pole v

ID@ 'III _q pravém hornim rohu programovaciho bloku

I~ oo L (Cervené zvyraznéno).




W wired .
I~ Project Sounds Na vybér mame predpfipravené zvuky LEGO

™) LEGO Sound Files Sound Files nebo vlastni zvuky importované do
projektu a umisténé ve slozce Project Sounds.

PLAY TONE (PREHRANi TONU)

Hz Frequency — frekvence zvoleného zvuku v Herzich (mozné rozpéti

lb@ Hz \'J |I| g @ hodnotje od 300 do 10 000).

e e e e
£ . . v . . T
P‘w 1 100 0 >/ Duration — délka pfehrdvaného zvuku ve vtefinach.

-IIIVqume Control — hlasitost prehrdvaného zvuku uddvana na
stupnici od 0 do 100.
F':. Play Type - zplsob prehrani  zvoleného  zvuku.

Prehrani je mozné realizovat tfemi zpUsoby:
. F':. Wait for Completion — zvuk je jedenkrat pfehrdn a program
pokracuje az po dokonceni prehravani.
- o Play Once — zvuk je jedenkrat prehran a program okamzité
pokracuje dale.

S~ Repeat — zvuk je prehravan stale dokola, dokud neni
prerusen jinym blokem Sound a program okamzité pokracuje
dale.

PLAY NOTE (PREHRANi TONU)

o Note — vybér zvukového ténu.

< s
ID@ \/ -|II F':. \-J *) Duration — délka prehravaného ténu ve vtefinach.

1L r | & ;100‘ Ol | -IIIVqume Control — hlasitost prehravaného ténu uddvand na
— stupnici od 0 do 100.
F*Play Type —  zpUsob pfehrani  zvoleného  ténu.

Prehrani je mozné realizovat tfemi zpUsoby:
. F':. Wait for Completion — ton je jedenkrat pfehran a program
pokracuje az po dokonceni prehravani.
- o Play Once — t6n je jedenkrat prehrdn a program okamzité
pokracuje dale.
. D Repeat — tén je prehravan stale dokola, dokud neni

prerusen jinym blokem Sound a program okamzité pokracuje
dale.



Brick Status Light (svételna signalizace fidici jednotky)

Kde blok v u€ebnici vyuzivame?

e Kapitola 6. zavora (svételna signalizace)

Umisténi programového bloku

&g PR (R ¢

ReZimy programového bloku

Gl K1 (01 (o4 2,
=1 =7 &1

Programovy blok slouzi k ovladani svételné signalizace fidici jednotky. UmoZiuje rozsvitit svételnou
signalizaci (podsviceni tlacitek Fidici jednotky) ve spektru tfi barev (zelenda, Zlutd, cervend). Blok mize
pracovat v ndsledujicich rezimech:

OFF (VYPNUTO)
ReZim, pomoci kterého je mozné vypnout aktivni svételnou signalizaci
; : fidici jednotky.

= -
0 |

Colour — vybér barvy svételné signalizace. Na vybér mame ze tfi
barev (viz obrazek nize).

qJ Pulse — pokud je hodnota nastavena na True (pravda) svétlo
pulzuje, v opacném pfipadé nikoliv.

RESET (RESETOVANI)

rﬁﬂ.ﬂ. Rezim, ktery znovu aktivuje vychozi svételnou signalizaci chodu
| programu (zelené blikajici svétlo).
[993 -



Wait (cekani/oddaleni vykonavani dalsSiho pfikazu)

Kde blok v u¢ebnici vyuzivame?

e Kapitola 2 oZiveni pojizdného robota (¢ekani urcity pocet vtefin)

e Kapitola 4. zvuk a displej (¢ekani urcity pocet vtefin)

e Kapitola 5. mixér (Cekani urcity pocet vtefin, cekani na stisk tlacitka dotykového senzoru)

e Kapitola 7. automatickd zavora (¢ekdni urcity pocet vtetin)

e Kapitola 9. inteligentni robot (¢ekani na stisk tlacitka Fidici jednotky)

e Kapitola 10. parkovaci asistent (Cekani urcity pocet vtefin, ¢ekdni na naméreni urcité vzdalenosti
ultrazvukovym senzorem)

e Kapitola 11. hra (¢ekani urcity pocet vtefin)

Umisténi programového bloku

ReZimy programového bloku

Programovy blok slouzi k oddaleni vykondavani daliho piikazu programu. Cekdni midze byt provadéno po
zadanou dobu ve vtefinach. DalSimi nejéastéjSimi variantami jsou ¢ekani na dosaZzeni poZadované hodnoty
namérené senzorem nebo ¢ekani na uzivatelsky vstup (stisk tlacitka fidici jednotky, stisk tlacitka dotykového
senzoru). Blok mUZe pracovat v nasledujicich rezimech:

REAKCE NA UDALOST

oL « 1. . v, w1,
| “" Brick Buttons — &ekani na stisk tla¢itka Fdici
(3 - L jednotky.

Color Sensor — ¢ekani na detekci konkrétni barvy,
Uroven intenzity okolniho ¢i odrazeného svétla.

1] O

¢

Brick Buttons e Infrared Sensor — ¢ekani na Uroven nebo napfiklad

Color Sensor smér infracerveného signalu.
@& Infrared Sensor Motor Rotation — cekani na konkrétni pocet
: vykonanych otacek motoru.
Motor Rotation e
& Timer — ¢ekani na ¢as naméreny casovacem.
Timer
Touch Sensor — ¢ekdni na stisk nebo uvolnéni
Touch Sensor tla¢itka dotykového senzoru.
@ED Ultrasonic Sensor @S0 yitrasonic Sensor — ekani na vzdalenost
@ Messaging namé¥enou ultrazvukovym senzorem.

@ Messaging — cekani (reakce) na zpravu zaslanou
pres Bluetooth.




TIME (CEKANi PO PEVNE STANOVENOU DOBU)

"F__\‘I yd s ’ Ve ’ v 7 vz .
%) Seconds — oddaleni vykonavani daldiho p¥ikazu je
() v tomto reZzimu provadéno o zadany pocet vtefin.




Loop (cyklus)

Kde blok v ucebnici vyuzivame?

e Kapitola 3. robot ve mésté (opakovani pfi objizdéni nemocnice — ukol C Hledani parkovisté)
e Kapitola 5. mixér (nekonecné opakovani chodu mixéru)

e Kapitola 8. adaptivni tempomat (neustalé vyhodnocovani namérené vzdalenosti)

e Kapitola 9. inteligentni robot (neustalé opakovani jizdy po ¢are)

e Kapitola 10. parkovaci asistent (neustdlé opakovani detekce volného mista)

e Kapitola 11. hra (zajisténi opakovaného béhu hry)

Umisténi programového bloku

ReZimy programového bloku

Programovy blok Loop (cyklus) slouzi k opakovanému vykondvani programovych blokd umisténych do téla
cyklu. Cyklus mlze byt vykondvan do té doby, nez uZivatel provede urcity vstup do programu nebo bude
detekovdna néjaka veli¢ina. Je mozné pouzit také nekonecny cyklus ¢i cyklus s pevnym poctem prichod(.
Programovy blok Loop m{zZe pracovat v nasledujicich rezimech:

CYKLUS S PODMINKOU NA KONCI RiZENY URCITOU UDALOSTI

iy
| “=" Brick Buttons — cyklus vykonavany do té doby, dokud nenf
) stisknuto nékteré tlacitko ridici jednotky.

Color Sensor — cyklus vykonavany do té doby, dokud neni
detekovana konkrétni barva, Uroven intenzity okolniho i
odrazeného svétla.

oo Infrared Sensor — cyklus vykondvany do té doby, dokud
infraerveny signal pfichdzi zuréitého sméru nebo urcité
vzdalenosti.

Motor Rotation — cyklus vykonavany do té doby, dokud neni
proveden urcity pocet otaéek motoru.

& Timer — cyklus vykonavany do doby, neZ ¢asova¢ dosahne
urcité namérené hodnoty.

Touch Sensor — cyklus vykonavany do té doby, neZ je
stisknuto, uvolnéno ¢i stisknuto a uvolnéno tlacitko dotykového
senzoru.

G0 Ultrasonic Sensor — cyklus vykondvany do té doby, nez je
dosaZzena (namérena) pozadovana hodnota pomoci
ultrazvukového senzoru.

@ Messaging — cyklus vykonavany az do pfijeti zpravy zaslané
pres Bluetooth.



UNLIMITED (NEKONECNY CYKLUS)

o1 | - OO0 ynlimited — nekone&né provadéni cyklu.

COUNT (CYKLUS S PEVNYM POCTEM PRUCHODU)

# Count — cyklus s pevnym poétem priichodd. Cislo udavé pocet
opakovani cyklu.

LOGIC (CYKLUS RiZENY LOGICKOU HODNOTOU)

-
< Until True — cyklus je vykondvan do té doby, neZ je dosazena
hodnota True.

/--\l . 7 yd Ve X/ 7 7
% Seconds — cyklus je vykonavan po uréitou dobu. Cislo udava
dobu vykonavani ve vtefinach.




Switch (podminka)

Kde blok v ucebnici vyuzivame?

e Kapitola 5. mixér (podminka fizena dotykovym senzorem)

e Kapitola 8. adaptivni tempomat (podminka fizena ultrazvukovym senzorem)

e Kapitola 9. inteligentni robot (podminka fizena svételnym senzorem)

e Kapitola 10. parkovaci asistent (podminka Fizend stiskem dotykového senzoru, podminka fizena
logickou hodnotou)

e Kapitola 11. hra (podminka fizena hodnotou namérenou ¢asovacem)

Umisténi programového bloku

ReZimy programového bloku

Programovy blok Switch slouZi k vykonavani podminénych ptikazi. Podminka mlze byt fizena nékolika
moznostmi (reakce na udalost, reakce na hodnotu zjiSténou senzorem, Cislo nebo ¢as). Programovy blok
muZe pracovat v nasledujicich rezimech:

REAKCE NA UDALOST

i'='h , o L. . . Y.
=" Brick Buttons — podminka fizend stiskem nékterého z tlaéitek

fidici jednotky.
== Color Sensor — podminka reagujici na detekci konkrétni
o barvy, Uroven intenzity okolniho ¢i odrazeného svétla.
e Infrared Sensor — podminka fizena urovni nebo napftiklad
4% smérem infraderveného signalu.
--\’;'-r
Motor Rotation — podminka Ffizena pocétem vykonanych
. otacek motoru.
Brick Buttons @
Color Sensor de Timer — podminka fizena casem namérenym cCasovacem.
Infrared Sensor " Touch Sensor — podminka reagujici na stisk nebo uvolnéni
Motor Rotation tlacitka dotykového senzoru.
Timer / Cid Ultrasonic Sensor — podminka fizena vzdalenosti namérenou
Touch Sensor ultrazvukovym senzorem.

Ultrasonic Sensor . , ., p v
@ Messaging — podminka reagujici na zpravu zaslanou pres

Bluetooth.

Messaging




TEXT (PODMINKA RiZENA RETEZCEM TEXTU)

¢ "True"

m
I String — podminka je fizena fetézcem textu privedenym na

= vstupni port.
< e
@ss T
! .
G| T | p— <
T ’—n—‘ alse g
< =

LOGIC (PODMINKA RiZENA LOGICKOU HODNOTOU)

o, . , - .
&4 A Logic — podminka je fizena logickou hodnotou (true nebo
false) privedenou na vstupni port.
) =
@aaaaaaaa
HDC' % | =
%6 | -
=) ==

NUMERIC (PODMINKA RiZENA CiSELNOU HODNOTOU)

S # Number - podminka je Ffizena <¢iselnou hodnotou
@ pfivedenou na vstupni port.
< ae
Chiiiiiii
1BG = &
: ;
# | )

=) ae



Color Sensor (barevny senzor)

Kde blok v u¢ebnici vyuzivame?

e Kapitola 7. automatickd zavora (mytna brana)
e Kapitola 9. inteligentni robot (pohyb po ¢are)

Umisténi programového bloku
— C T T

a
I\

[ ]

s o el sl e r P b(a =hha-
Sl 3= 255 2=

ReZimy programového bloku

Programovy blok slouZi k ovladani barevného senzoru, ktery umozZnuje méfit a porovndvat zakladni
detekované barvy, intenzitu odrazeného svétla a intenzitu okolniho svétla. Blok mulze pracovat
v nasledujicich rezimech:

MEASURE - COLOUR (MERENI BARVY)

1 % Colour — vystupni port vracejici ¢iselnou ndvratovou hodnotu
Ib o - odpovidajici zjisténé barvé. Navratové hodnoty mohou byt
= | nasledujici:

[rﬂ]o.| | | = 0=23dna barva

= 1=cernd
= 2=modra

= 4 =7lutd

» 5 =_ervena
= 6=Dhild

= 7=hnéda

MEASURE - REFLECTED LIGHT INTENSITY (MERENI INTENZITY ODRAZENEHO SVETLA)

L - Light—navratovou hodnotou vystupniho portu je ¢iselna hodnota
I h 3 odpovidajici intenzité odrazeného svétla snimaného povrchu.
Dvg =)

@]

MEASURE - AMBIENT LIGHT INTENSITY (MERENI INTENZITY OKOLNIHO SVETLA)

] 1 - Light —ndvratovou hodnotou vystupniho portu je ¢iselna hodnota
| S odpovidajici intenzité svétla snimaného z okolniho prostredi.
Fbﬂ-’ |




COMPARE — COLOUR (POROVNANI ZJISTENE BARVY SE ZADANOU)

] 1 ) Set of Colours — vstupni port slouZici k zadani jedné ¢&i vice barev.
— PFi snimani se bude zjistovat, zda snimany povrch odpovida zadané
. = P ’
|Dbﬂ o - barvé/am.
@5 PS] | | | = Compare Result — vystupni port vracejici logickou ndvratovou

hodnotu podle toho, zda byla zadana barva/y detekovana/y (True)

nebo nikoliv (False).

% Colour — vystupni port vracejici ¢iselnou ndvratovou hodnotu
odpovidajici zjiSténé barveé.

COMPARE - REFLECTED LIGHT INTENSITY (POROVNANI INTENZITY ODRAZENEHO SVETLA SE ZADANOU
HODNOTOU

1 = Compare Type — vybér zplUsobu porovnani zjisténé hodnoty s
< ; Sy g prahovou. Vybirame, zda chceme zjistit, jestli je snimana hodnota
_ . mensi, vétsi nebo rovna prahové.

@‘5_@’7 | ﬁ Threshold Value — prahovad hodnota, s kterou se porovnava

intenzita odrazeného svétla zjisténa senzorem.

= Compare Result — vystupni port vracejici logickou ndvratovou

hodnotu v zdvislosti na tom, zda zjisténa hodnota byla v nami
pozadované intenzité vici prahové (True) Ci nikoliv (False).

- Light —navratovou hodnotou vystupniho portu je ¢iselnd hodnota
odpovidajici intenzité svétla odrazeného od snimaného povrchu.

COMPARE - AMBIENT LIGHT INTENSITY (POROVNANI INTENZITY OKOLNIHO SVETLA SE ZADANOU
HODNOTOU

1 = Compare Type — vybér zplUsobu porovnani zjiSténé hodnoty s
I b < ; = % prahovou. Vybirdme, zda chceme zjistit, jestli je snimana hodnota
B e . - ‘;f mensi, vétsi nebo rovna prahové.
ea| 4+ | 50 _ ; Threshold Value — prahova hodnota, s kterou se porovnava
v intenzita snimaného svétla z okoli zjisténa senzorem.

= Compare Result — vystupni port vracejici logickou navratovou

hodnotu v zavislosti na tom, zda zjisténa hodnota byla v nami

pozadované intenzité v(ci prahové (True) ¢i nikoliv (False).

- Light —navratovou hodnotou vystupniho portu je Ciselna hodnota
odpovidajici intenzité snimaného svétla v okoli senzoru.

CALIBRATE REFLECTED LIGHT INTENSITY — MINIMUM (ZADANi MINIMA PRI KALIBRACI SENZORU)

#-  Value — hodnota zadavana pfi kalibraci senzoru. Dale bude pfi
[‘ b N snimani chapana jako minimum.
o

o




CALIBRATE REFLECTED LIGHT INTENSITY — MAXIMUM (ZADANI MAXIMA PRI KALIBRACI SENZORU)

%> Value — hodnota zadavana pfi kalibraci senzoru. Dale bude pfi

‘, b w snimani chapdna jako maximum.
C e S

e
CALIBRATE REFLECTED LIGHT INTENSITY — RESET (UVEDENi SENZORU DO VYCHOZIHO NASTAVENI —
ZRUSENi NASTAVENi PROVEDENEHO KALIBRACI)
Rezim slouzici ke zruSeni vSech zmén provedenych pfi kalibraci, a tudiz

| ’ " navraceni senzoru opét do vychoziho nastaveni.
=W «
+

= J
—



V Ve v

Motor Rotation (méric otacek motoru)

Kde blok v u¢ebnici vyuzivame?

e Kapitola 10. parkovaci asistent (méreni poctu otacek)

Umisténi programového bloku

oW
=

- —ﬁ‘—
&

_ﬁ_
o
S
|
8

=

ReZimy programového bloku

Programovy blok Motor Rotation slouZi k ovladani ¢itace otdcek motoru (ve stupnich nebo v otackach) nebo
ke zjisténi aktudlni rychlosti otdceni motoru. Blok mlze pracovat v nasledujicich rezimech:

MEASURE - DEGREES (MERENi OTACEK MOTORU VE STUPNICH)

=V Degrees — port vraci polet stupiiti, o které se

] m":\. motor otocil.
P ?q
(T4

MEASURE — ROTATIONS (MERENi OTACEK MOTORU V CELYCH OTACKACH)

#¥  Rotations — port vraci polet otacek, o které se

I ": motor otocil.
o O
(14D

MEASURE — CURRENT POWER (MERENi AKTUALNi RYCHLOSTI OTACENi MOTORU)

@ Current Power — port vraci aktudlni rychlost
otaceni motoru.

Fo=l

COMPARE - DEGREES (POROVNANi HODNOT V UHLOVYCH STUPNICH)

A > Compare Type — volba znaménka pro porovnani
- dvou hodnot.
Lih - . v 7
(Sp D Threshold Value - fixné =zadana hodnota
3‘@ ’72 50 | porovnavana s hodnotou zjisténou CcitaCem otacek
motoru.

= Compare Result — vysledek porovnani dvou hodnot
(true nebo false).

N Degrees — port vraci pocet stupnd, o které se motor
otocil.



COMPARE - ROTATIONS (POROVNANI ZJISTENEHO POCTU OTACEK SE ZADANOU HODNOTOU)

A > Compare Type — volba znaménka pro porovnani
> 5 N dvou hodnot.
J;'@ 'J E Threshold Value - fixné zadand hodnota
Q’D ’72 | I H | porovnavana s hodnotou zjiSténou cCitacem otacek
v motoru.

= Compare Result — vysledek porovnani dvou hodnot
(true nebo false).

#¥ Rotations — port vraci polet otatek, o které se
motor otocil.

COMPARE — CURRENT POWER (POROVNANI ZJISTENE RYCHLOSTI MOTORU SE ZADANOU HODNOTOU)

> Compare Type — volba znaménka pro porovnani

dvou hodnot.
J;@ >0 = @q

O Threshold Value - fixné zadana hodnota
Q@ ’72 | 5'3" H l porovnavand shodnotou zjisténou citatem otacek
motoru.

= Compare Result — vysledek porovnani dvou hodnot
(true nebo false).
@ Current Power — port vraci aktudlni rychlost
otaceni motoru.

RESET (NULOVANI CITACE OTACEK MOTORU)

Rezim slouzici k vynulovani ¢itace otacek motoru.




Timer (Casovac)
Kde blok v ucebnici vyuzivame?
e Kapitola 11. hra (méfeni ¢asu stisku tlacitka dotykového senzoru)

Umisténi programového bloku

| ]

ReZimy programového bloku

Programovy blok Timer slouzi k méreni ¢asu ve vtefinach. Blok mlze pracovat v nasledujicich rezimech:

MEASURE - TIME (MERENI CASU VE VTERINACH)

@ Timer ID — v programovacim prostiedi mizeme

. :- @ D vytvofit az 8 Casovacl. Parametr oznacuje, ktery
b L . v Py
= - z nich aktudlné ovladame.
[E@Fl I l ._ (< Elapsvevzd ,Time — vystupni parametr udavajici
) B naméreny cas.

COMPARE — TIME (POROVNANi HODNOTY CASOVAC S FIXNE ZADANOU HODNOTOU)

=, Timer ID — v programovacim prostfedi mizeme

I sty = - l. — vytvorit az 8 ¢asovacll. Parametr oznacuje, ktery
B4 e - g . oy e s
L Iy z nich aktudlné ovladame.
a@ ’71 | 2| s I H | > Compare Type - volba znaménka pro porovnani
S v dvou hodnot.
l Threshold Value - fixné zadand hodnota
porovnavana s hodnotou zjisténou ¢itacem otacek
motoru.

= Compare Result — vysledek porovnani dvou hodnot
(true nebo false).
{'Q Elapsed Time - vystupni parametr udavajici
naméreny cas.

.

RESET (NULOVANI CIiTACE)

(> Timer ID — Ciselné oznaleni CitaCe, kterd bude
vynulovan.

].-,_
JORL

e




Touch Sensor (dotykovy sensor)

Kde blok v u€ebnici vyuzivame?

e Kapitola 5. mixér (ovladani mixéru s tlacitkem)
e Kapitola 6. zavora (ovladani zavory tlacitkem)
e Kapitola 11. hra (tlacitko ovladace pro hrace)

Umisténi programového bloku

=5
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ReZimy programového bloku

Programovy blok slouZi k ovladani dotykového senzoru, ktery umoznuje detekovat stisk tlacitka ve trech

stavech (stisknuto, uvolnéno, stisknuto a uvolnéno). Blok muZe pracovat v nasledujicich reZzimech:
MEASURE STATE (ZJISTENi STAVU TLACITKA)

] 1 1]] State — vystupni hodnotou tohoto portu je True v pfipadé, Ze je
) il - tlacitko stisknuto, v opacném pripadé je navratovd hodnota rovna
E"hﬂ : - False.

@l |

COMPARE STATE (TESTOVANI STAVU SENZORU) — ZJISTENi PROVEDENEHO UKONU

1 +I] State — vstupni port slouZici je zjisténi, zda bylo tladitko
I Ja = 1] dotykového senzoru uvolnéno (ndvratova hodnota 0), stisknuto
= = ‘g ) ) . X ) ,
ey - (ndvratova hodnota 1) nebo stisknuto a uvolnéno (navratova hodnota

ufl ) ]

= Compare Result — vystupni port vracejici logickou navratovou

hodnotu podle toho, zda byl testovany stav detekovan (True) nebo

nikoliv (False).

1] Measured Value — vystupni port vracejici navratovou hodnotu v
zavislosti na tom, jakého stavu senzoru bylo dosazeno (0

uvolnéno, 1 stisknuto, 2 stisknuto a uvolnéno).



Ultrasonic Sensor (ultrazvukovy sensor)

Kde blok v u€ebnici vyuzivame?

e Kapitola 7. automatickd zavora (detekce vozidla pred zavorou)
e Kapitola 8. adaptivni tempomat (detekce objektu pted vozidlem)
e Kapitola 11. hra (tlacitko ovladace pro hrace)

Umisténi programového bloku

| [ [ e e
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ReZimy programového bloku

Programovy blok slouzi k ovladani ultrazvukového senzoru, ktery umoziiuje detekovat predméty umisténé
pfed senzorem a méfit vzdalenost mezi senzorem a prekazkou. Blok mlze pracovat v nasledujicich rezimech:

MEASURE - ADVANCED — CENTIMETRES (MERENi VZDALENOSTI V CENTIMETRECH)

1
‘ Cm

[;. "8 =)
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MEASURE - ADVANCED -

IL. "e 'm a
ol L

Measuring Mode (rezim méreni vzdalenosti):

“ig Ping — reZim, ve kterém jsou zasilany jednotlivé ultrazvukové
signaly.

-#‘é Continuous — rezim, ve kterém je zasildn konstantni,

neprerusovany ultrazvukovy signal.

i Distance in Centimeters — vystupni port jehoZz ndvratovou
hodnotou je naméfena vzdalenost v centimetrech.

INCHES (MERENi VZDALENOSTI V PALCICH)

Measuring Mode (rezim méreni vzdalenosti):

“ig Ping- reZim, ve kterém jsou zasilany jednotlivé ultrazvukové
signaly.

-#‘é Continuous - rezim, ve kterém je =zasildn konstantni,

neprerusovany ultrazvukovy signal.

vy Distance in Centimetres- vystupni port jehoZz ndvratovou
hodnotou je namérend vzdalenost v centimetrech.

Pozndamka: ReZimy Measure — Distance — Centimetres (méreni
vzdalenosti v centimetrech) a Measure — Distance — Inches (méreni
vzdalenosti v palcich) funguji naprosto stejnym zplsobem, jen
neobsahuji moznost zmény rezimu vysilani ultrazvukového signalu.



MEASURE — PRESENCE (DETEKCE ULTRAZVUKOVEHO SIGNALU)

(©) Ultrasound Detected — vystupni port, jehoZ navratovéa hodnota je
| , ) logického datového typu. Pokud je signal detekovan, je vysledkem
i ©c
L" - hodnota True (pravda) v opa¢ném pripadé False (nepravda).

@]l

COMPARE - DISTANCE CENTIMETRES (POROVNANi NAMERENE HODNOTY S FIXNE ZADANOU
HODNOTOU V CENTIMETRECH)

1 = Compare Type — vybér zplUsobu porovnani zjisténé hodnoty s
. < D prahovou. Vybirame, zda chceme zjistit, jestli je namérend
|E' n vzdalenost mensi, vétsi nebo rovna prahové.

9.:. ’7 | ﬁ Threshold Value — prahova hodnota, s kterou porovnavame

nameérenou vzdalenost.
= Compare Result — vystupni port vracejici logickou navratovou
hodnotu v zdvislosti na tom, zda zjisténa hodnota byla v nami
ovérované vzdalenosti (True) Ci nikoliv (False).
s Distance in Centimetres — navratovou hodnotou vystupniho
portu je namérena vzdalenost v centimetrech.

COMPARE - DISTANCE INCHES (POROVNANi NAMERENE HODNOTY S FIXNE ZADANOU HODNOTOU
V PALCICH)

5. =  Compare Type — vybér zplsobu porovnani zjisténé hodnoty s
. < ; -r-rh prahovou. Vybirdme, zda chceme zjistit, jestli je namérena
|E’ vzdalenost mensi, vétsi nebo rovna prahové.

3.‘_’7 | ﬁ Threshold Value — prahovd hodnota, s kterou porovnavame

namérenou vzdalenost.
= Compare Result — vystupni port vracejici logickou navratovou
hodnotu v zavislosti na tom, zda zjisténa hodnota byla v nami
ovérované vzdalenosti (True) ¢i nikoliv (False).
mch

sy Distance in Inches — navratovou hodnotou vystupniho portu je
namérena vzdalenost v palcich.

COMPARE - PRESENCE/LISTEN

| :
[f-‘. © =

Funkce rezimu je totozna s reZimem Measure — Presence.




Variable (proménna)

Kde blok v ucebnici vyuzivame?

e Kapitola 10. parkovaci asistent (pocitadlo, nejmensi a nejvétsi vzdalenost, detekce volného mista)
e Kapitola 11. hra (evidence nejlepsiho ¢asu)

Umisténi programového bloku

2T I®T =T

ReZimy programového bloku

T =T BT =y

Programovy blok Variable slouzi k vytvoreni proménné, ktera mlze slouzit budto ke ¢teni nebo pro zapis.
Vytvoreni proménné

Vytvoreni proménné (zadani jejiho nazvu) se provadi pomoci tlacitka v pravém hornim rohu volbou ,, Add
Variable“.

Add Variable
- |

T

Blok Variable m{ze pracovat v nasledujicich rezimech (vybirame pouze zakladni):

READ (CTENi HODNOTY Z PROMENNE)

[TIT Text — <¢teni textového Fetézce uloZeného
. w vV promenné.
IJ-

_r [I1# Numeric — cteni dCiselné hodnoty uloZené

I _ v proménné.

(1% Logic — <¢teni logické hodnoty ulozené
vV promeénné.

..u Numeric Array

&L Logic Array




WRITE (ZAPIS HODNOTY DO PROMENNE)

# T Text—uloZeni textového fetézce do proménné.

& # Numeric — uloZeni Ciselné hodnoty do
proménné.

# ¥, Logic — uloZeni logické hodnoty do proménné.

& % Logic

P E Logic Array




Math (matematické operace)

Kde blok v ucebnici vyuzivame?

e Kapitola 8. adaptivni tempomat (pomocny vypocet pfi stabilizaci pohybu)
e Kapitola 9. inteligentni robot (vypocet stfedové hodnoty pro pohyb po care)
e Kapitola 10. parkovaci asistent (analyza programu s proménnou)

Umisténi programového bloku

n%mmmmenm
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ReZimy programového bloku

Programovy blok Math slouZi k provadéni matematickych operaci. Na vybér jsou jak zdakladni (scitani,
odcitani, nasobeni a déleni), tak i absolutni hodnota, odmocnina exponent nebo zapis matematickych vyrazu.
Vénovat se budeme pouze nékterym, vyuZitelnym pfi feseni Uloh obsazenych v ucebnici. Blok Math muze
pracovat v nasledujicich rezimech:

ADD (SCIiTANIi), SUBSTRACT (ODCiTANI), DIVIDE (DELENi{), MULTIPLY (NASOBENI)
— Provadéni zakladnich matematickych operaci (scitani,
+- a b = odcitani, nasobeni a déleni) se zadanymi hodnotami

aab.

I W
.

== Subtract

-

== Divide

x Multiply

A Absolute Value

+ Square Root

a" Exponent

ADV Advanced

ADVANCED (ZAPIS MATEMATICKEHO VYRAZU)

ReZim umoziuje zdpis matematického vyrazu v okné

+-  a b c d = a vpravo nahore s vyuzitim az ¢tyf zadanych hodnot 4, b,
cad.

J- X + -

ﬁDH|l 1 0 ﬂl I



Compare (porovnani hodnot)

Kde blok v ucebnici vyuzivame?

e Kapitola 10. parkovaci asistent (analyza programu s proménnou)

Umisténi programového bloku

ReZimy programového bloku

Programovy blok Compare slouzi k porovnani dvou zadanych hodnot. Blok miZe pracovat v nasledujicich
rezimech:

COMPARE (POROVNAN:I)

H Programovy blok obsahuje Sest zakladnich moZnosti pro
(=] @' a b i~ porovnani dvou zadanych hodnot d a b.

Not Equal To

Greater Than

Greater Than or Equal To

Less Than

AWAIVVH

Less Than or Equal To




Text (slouceni textovych rfetézcli)

Kde blok v ucebnici vyuzivame?
e Kapitola 8. adaptivni tempomat (vypis slozitéjsiho fetézce textu na displej)

Umisténi programového bloku

ReZimy programového bloku

Programovy blok Text slouZi ke slouceni tfi textovych fetézcu v jeden. Blok obsahuje pouze jediny rezim:

TEXT (SLOUCENI TEXTOVYCH RETEZCU)

——— dp A-prvni fetézec textu

A B an B-—druhy fetézec textu.
-, ao C-—tleti fetézec textu.
Py ' ‘ J = Result — vysledny fetézec textu po slouceni.



Random (generovani nahodného cisla)

Kde blok v ucebnici vyuzivame?

e Kapitola 11. hra (generovani ndhodnych cisel)

Umisténi programového bloku

— -
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ReZimy programového bloku

Programovy blok Random slouzi ke generovani ndhodného cisla ze zadaného rozsahu nebo logické hodnoty.
Pro nasSe potfeby si vystaime srezimem generovani nahodného cisla. Blok vtomto rezimu vypadd
nasledovné:

NUMERIC (GENEROVANi NAHODNYCH CiSEL)

R T TTTI a7 Lower Bound — spodni hodnota rozsahu pro

generovani.

- h*“; u*..: E \ B
=L Wi i G -y lni Upper Bound — horni hodnota rozsahu pro
# 1| 10 | I generovani.

Value - vysledek generovani nahodného disla.



Tvorba vlastnich metod

Tvorba vlastnich metod se vyuzZiva v situacich, kdy nas vytvoreny programovy koéd dosahuje znaénych
rozmérd a je tedy vhodné jej néjakym zplisobem zjednodusit a zpfehlednit. To ndm umozZiiuje privodce pro
vytvareni vlastnich blokd, diky kterému mGzeme z urcité ¢asti programu vytvofit novy programovy blok.

Kde tvorbu vlastnich blokl v uéebnici vyuzivame?

e Kapitola 10. parkovaci asistent (zjednoduseni rozsahlejsiho programu)

Postup tvorby vlastniho bloku

Funkci si pfedstavime na ptikladu, ktery pouzivame v ucebnici. Jednd se o aktivitu 10.3.1 z kapitoly Parkovaci
asistent. Na obrazku mame hotovy programovy konstrukt, pomoci kterého robot detekuje zac¢atek volného
mista pro zaparkovani a zjisténi oznami zvukovym signalem.

B L g s ) M 0 } SN o-v-ct=o ) S
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1) Vybér blokd

Jako prvni si musime mysi oznacit bloky, které chceme do nové vzniklého bloku zahrnout. Na obrdazku vidite
spravné oznacené bloky.

Upozornéni: Do vybéru nesmite zahrnout Gvodni blok Start, ktery nesmi byt soucasti vytvoreného bloku.
Programovaci prostfedi vam vybér ani nepovoli a pfi vybéru bloku Start zahlasi po spusténi tvlrce
programovych blok( chybu.

ii Detected 1 =

2) Spusténi privodce pro tvorbu blok

Funkce pro tvorbu vlastnich blok( je umisténa v hornim menu v zaloZce Tools (ndstroje), kde musime vybrat
funkci My Block Builder (tviirce bloku).
E LEGO MINDSTORMS EV3 Home Edition

File Edit | Tools | Help

Pr Sound Editor

Image Editor

=]
i My Block Builder

Firmware Update

Wireless Setup
Block Import
Download as App

Memory Browser Ctrl+

2 4 i Ao ] oetect=d |

Import Brick Program _ it - — i _;;;;;;
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3) Navrh programového bloku

V okné, které se otevie, mdme nyni moznost vytvorit podobu nového programového bloku. V horni ¢asti
muUzZeme pomoci tlacitka + pridavat parametry programového bloku v podobé vstupnich portl. Pole Name
slouzi k pojmenovani bloku, které mGzeme v poli Description doplnit vlastnim volitelnym popisem funkce

nového bloku. Ve spodni ¢asti (My Block Icons) si mizeme zvolit ikonku, ktera bude nas blok reprezentovat.
Nastaveni poté staci potvrdit tlacitkem Finish.

My Block Builder

Click the button to add or edit parameters. a

MName: |Detekce Description: |Detekce zagdtku volného mista pro

zaparkovani.

My Block Icons

, =
ARE VB A3 50

Finish Cancel

4) Nalezeni programového bloku

Vytvoreny programovy blok se ndm jednak zobrazi na programovaci plose, ale zaroven se nam pfida do
posledni zdlozky s ndzvem My Blocks.

i C 1T

l.cl r

Obsah, ktery jsme do nového bloku vlozili, si mGzeme kdykoliv zobrazit. Staci dvakrat kliknout na programovy

blok umistény na ploSe a otevie se nam nova zalozka, ve které se zobrazi programovy konstrukt, ktery jsme
do vytvareného bloku umistili.



