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29. Inf-5 RoboLab a Lego Mindstorms
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Anotace DUMu: Vyuka robotiky pomoci stavebnice Lego a programu Robolab. Se§taven|’ robotkl z
Lega a jejich programovani na pocitaCi pro zaky 2. stupné ZS a odpovidajici
roCniky viceletych gymnazii. Pfima jizda robotka.

Materialy jsou urCeny pro bezplatné pouzivani pro potfeby vyuky a vzdélavani na vdech typech skol
a Skolskych zafizeni. Jakékoliv dalSi vyuZiti podléha autorskému zakonu.
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INVESTICE DO ROZVOJE VZDELAVANI



1. Pfima jizda robotka

Pro praci s robotky ve vyuce Robotiky potfebujeme stavebnici Lego s RCX
mikropocitacem. Nejjednodussi cesta pro skoly je pfes internetového dodavatele
Eduxe. Na pocitac je nutné nainstalovat program RoboLab 2.5.4. Doporucené
pozadavky na systém jsou 50 MB volného prostoru, 32 MB RAM, 166 MHz PC

procesor.

Robotka miiZeme sestavit podle navodu stavebnice Lego nebo si vymyslet svoji
variantu se ¢tyfmi koly nebo dvé kola a unase¢ vzadu, ktery dobfe klouZe po

podlaze. Ve stavebnici robotka jsou standardné dva motory na dvé libovolna stejna

kola ze sady.

1 Sestaveny jednoduchy robotek

Na programovani robotka pouZzijeme program RoboLab nainstalovany na PC.

ROBOIAB

2 Uvodni obrazovka RoboLabu

Dvojklikem na ikonu RoboLabu spustime program a na tivodni obrazovce miizeme
nastavit Administratora. Ten ma tfi funkce:
1. Rizeni:

Vybér COM Portu k pripojeni IR véZe na prenos dat z PC



Nahravani Firmware do RCX

Test komunikace PC s RCX

Skryti listy

Prehravani instruktazniho videa

Nastaveni RoboLab — konfigurace soubort, pfidavani témat
Nastaveni RCX:

Nastaveni intenzity infracervenych paprskii z RCX
Nastaveni ¢asu vypnuti kostky

Stav baterii

Verze firmware
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3 Hlavni menu

Stisknutim nabidky Programmer se dostaneme do hlavniho menu. Zde se objevi
uarovné Pilot a Inventor. V nejjednodussi tirovni Pilota 1 je programovani nendro¢né
a spociva ve vybéru prvki kliknutim. Ve vyssich arovnich Pilota je vice stavebnich

prvkt, funkci a vstupti a vystupt.

V Pilotu 1 vyzkousime sestaveni programu pro otaceni kola motorem, napojenym na
portu A robotka kratkym vodicem. Robotek se bude otdcet na jednom kole po dobu 4

sekund.

4 Otaceni robotka



5 Pfipojeni motoru k portu A

Po sestaveni programu na pocitaci k nému pfipojime vodicem (USB kabelem) IR véz.

6 Pfipojeni k IR vézi

Kliknutim na Run Sipku spustime pfenos programu z pocitace do RCX kostky
robota. Na RCX kostce musime nastavit na displeji na pozici 3 (C) ¢islo pozice, kam
chceme uloZit program. Od pozice 3 do pozice 5. V ptipadé, Ze je tam jiz néjaky

program, tak se pfepise novym.

7 Program ¢islo 3 v kostce robota

V trovni Pilot 2 miZeme vyzkouset pfipojit dva motory na port A a C. Tim zajistime
otaceni kol soucasné a robotek pojede dopfedu. Vlastni prvky vybirame kliknutim na

predpfipravené prvky. Stejné vybereme i rychlost motoru.



@ PiLOT

8 Vybirani prvka

@ PILOT

9 Volba rychlosti

Pokud nastavime rychlost motorti rtiznou, tak robotek bude zatacet. Jestli budou
motory nastavené jeden dopfedu a druhy dozadu, tak se robotek bude otacet témér

na misté.
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10 Stejné nastavené motory

Ukol: Postavte robotka, naprogramujte jizdu dopiedu po dobu 3 sekund rychlosti 2.
Upozornéni: Stavba robotka miiZe zabrat i hodinu price a zkouseni stability.

Zdroj obrazkil: Vlastni tvorba na PC a vlastni fotografie.



