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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
ro¢niky viceletych gymnazii. Kroky v programovani v RobolLabu a svételny senzor.

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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3. Kroky v programovani v RoboLabu a svételny senzor

V trovni Pilotu 4 maZeme pouZit libovolny pocet sekvencnich ¢asti. Z celého
programu o nékolika krocich je vidét na obrazovce pouze jeden krok. Kroky se
pridavaji ikonou s ¢ervenym plus =], odebiraji se cervenym minus. Mezi

jednotlivymi kroky se pohybujeme ¢ervenymi éipkamiE.
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2 Tteti krok programu



Vyzkousime sestaveni programu pro tfi kroky robotka. Pfipojime dva motory na
port A a C. Na port B pfipojime svétlo. Na port 2 pripojime svételny senzor

a nastavime opakovani celého programu rtizovou dvojsipkou. Cidlo svételného
senzoru je nastavené na procentualni mnozstvi svétla. V prvnim kroku programu
pojede robotek stfedni rychlosti s opa¢nym nastavenim motorti 2s a bude svitit
svétlem. Po 2 sekundach zméni robot smér jizdy a bude se otacet tak dlouho, dokud
bude svételnost mensi nez 55. Tedy svételny senzor mame zakryty. Jakmile
odkryjeme svételny senzor a sviti na né€j bézné svétlo vétsi nez 55, tak se krok 2
ukondi a prejde na krok 3. V kroku 3 pojede robot zase obracenym smérem se

zhasnutym svétlem tak dlouho, dokud nezakryjeme cidlo svételného senzoru

napriklad dlani. [&d Kliknutim na Run Sipku spustime pfenos programu z pocitace

do RCX kostky robota. Na RCX kostce musime nastavit na displeji na pozici 3 az 5.

4 Svételny senzor

Robotek jezdi na stole a zastavi na hrané

Dale si vyzkousime praktickou tlohu. Sestavime program pro robotka se svételnym
¢idlem tak, aby se robotek pohyboval po stole a nespadl dolt se stolu. Podobné se
pohybuji automatické vysavace v domdacnosti. Kdyz najedou na hranu schodu, tak
musi néjakym cidlem zjistit, zda je pod nim podlaha nebo volny prostor. My si
zjistime konec stolu zménou svétla pod svételnym cidlem, které umistime dopredu

na robotka a namifime ho smérem dol.
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5 Zastaveni na hrané stolu
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6 Zatoceni

Protoze jesté neumime pouzit vétveni programu, tak nds program bude jednoduchy
a robotek pojede dopfedu a 1. krok programu skonci, kdyz svételny senzor zjisti
zménu svétla pod sebou. V 2. kroku se robotek vraci zpét po dobu 2 sekund.

V 3. kroku se robotek po dobu 1 sekundy otaci, aby mifil zase jinam na hranu stolu,
a cely program se stale opakuje. Pfedem si musime pomoci RCX kostky zjistit
svételné podminky. Nastavime si Sipku na displeji na port, na kterém mame
umistény svétleny senzor a podivame se na aktualni hodnotu, kterou na daném

misté snimd. Pro nds to bude za hranou stolu. Hodnotu pouZzijeme do programu.

8 Nastaveni svételného toku

Ukol: Postavte robotka, naprogramujte ho tak, aby jezdil do ¢tverce a vidy p¥i zatdcent svitil
svétlem. Porovnejte piesnost jizdy a programu tim, Ze ho nechdte opisovat ctverec v cyklu. Po

kolika opakovdnich se vds robotek odchyli od vychoziho mista?

Zdroj obrdzkii: Vlastni tvorba na PC a vlastni fotografie.



