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Badani s robotickou stavebnici EV3

Dnesni doba je plna techniky a mnoho ¢innosti, které jsme si v minulosti nedokazali
predstavit bez asistence Clovéka, se Castecné Ci plné automatizuje. Nejedna se
pouze o obrovskeé linky vyrobnich tovaren, ale i o mensi vyrobni provozy a
jednoduché pfistroje z bézného Zivota. Jelikoz se tedy technika a automatizace stala
béZnou soucasti Zivota Clovéka, méli bychom se o ni co nejvice dozvédét.

V nasledujicich aktivitach se pokusime simulovat pomoci robotické stavebnice
¢innost riznych technickych zafizeni z naseho okoli zabavnou formou. Pokusime se
konstrukci pomoci robotické stavebnice a navrzené zafizeni nasledné ozivime
pFislusnym programem. Po objasnéni a pfiblizeni ¢innosti pfistroji a zafizeni, se
kterymi se denné setkavame, ale mnohdy nevime, jak vlastné funguji, mozna
zZjistime, Ze se za jejich Cinnosti neskryva az tak velké tajemstvi.

Vyuzité pristroje:

Roboticka stavebnice LEGO Mindstorms EV3
Cilova skupina/naroénost: 1. a 2. roénik SS a odpovidajici roéniky gymnazii

VSechny uvedené texty, obrazky a videa jsou vlastni, neni-li uvedeno jinak. Autory
Youtube embed videi Ize nalézt pfi kliknuti na znak Youtube ve videu béhem
prehravani.

Autofi:
Mgr. Jan Batko

Mgr. Petr Simbartl

K plnohodnotnému vyuziti této studijni opory je nutny pristup k on-line
zdrojim a materialam.

Tento material vznikl z finanéni podpory Evropského socialniho fondu a statniho rozpod&tu Ceské republiky
v ramci projektu ,Popularizace védy a badatelsky orientované vyuky*, reg .¢. CZ.1.07/2.3.00/45.0007.
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Inteligentni zasobovaci robot

1 Zakladni informace o projektu

Nazev

Inteligentni zasobovaci robot

Anotace programu/zaméreni/hlavni cil

Cilem projektu je vytvofit model inteligentniho zasobovaciho robota, ktery se bude bez pomoci ¢lovéka pohybovat
po vytyCené draze a simulovat tak chovani realného primyslového robota.

Cilova skupina

1. az 4. roénik SS a odpovidajici roéniky gymnazii

Organizaéni podminky

Spoluprace studentli ve dvouélennych, maximalné tficlennych skupinach.

Pomticky

Roboticka stavebnice LEGO Mindstorms EV3, pocita¢ s nainstalovanym robotickym programovacim prostfedim EV3.

Casova naroénost (popf. jak je mozné program rozlozit — jedna- li se o celoroéni program)

Maximalné 4x45 minut (+ voliteIné rozsifujici ukol).
Vazba na RVP

Ramcovy vzdélavaci program pro gymnazia.
Mezipredmétové vazby

Fyzika (svétlo), informacéni a komunikaéni technologie (algoritmizace uloh).

Program ke stazeni

Program ve formatu .ev3 ke staZeni v on-line kurzu


https://phix.zcu.cz/moodle/pluginfile.php/118142/mod_book/chapter/7494/INTELIGENTNI_ZASOBOVACI_ROBOT.ev3

2 Motivacni ramec projektu

Text:

Trendem dnesni doby je minimalizace vyrobnich naklad(i, maximalizace zisk(l a zaroven vysoka efektivita, pfesnost a
kvalita vyrobkl ve vSech vyrobnichodvétvich. Schopnosti ¢lovéka jiz nedokazou pIné zastat vSechny &innosti
vzhledem ke zvySujicim se narokim a pozadavkim.

Jakmile se za¢ne rozrlstat vyroba firem, za€nou se zvySovat pozadavky na mnoZzstvi vyrobkud. Do vyroby se tak ¢im
dal vice zacne zapojovat ¢astec¢né Ciplné automatizovana technika. Muze se jednat o pasy dopravnikl, ¢imz ubyde
nutnost pracovnikd manipulovat s t&ézkymi bfemeny. V jiném pfipadé semuze jednat o jednodus$si montazni stroje
pro spojovani montaznich dild nebo ¢aste¢né &i plné automatizovana manipula¢ni ramena.

NejCastgji se takovato rliznoroda zafizeni pouzivaji ve slozitych vyrobnich provozech. Typickym pfikladem je
automobilovyprimysl. Zde se ¢asto vyuZzivaji zafizeni nejvy$si irovné automatizace, tedy plné automaticti roboti. Jak
takové zafizeni vlastné funguje, je ale oby€ejnému smrtelnikovi ¢asto zahaleno tajemstvim.

V této kapitole se pokusime jednomu takovému robotovi pfijit na kloub. Nebude sice tak multifunkéni jako néktefi roboti
nasazeni pfimo ve vyrobé, ale pro primyslovou vyrobu je neméné dilezity. Jedna se o inteligentniho zasobovaciho robota.
Jeho Ukolem jepohybovat se po vyrobni hale bez nutnosti zasahu &i fizeni ¢lovéka. Robot mize napfiklad dopravovat

na potfebné misto vyrobnidily nebo potfebny material. BEhem vyrobniho procesu se pohybuje po stale stejné trase, aniz by
se odklonil jinym smérem nebonarazil do néjaké prekazky.

Jak se ale dokaze v prostoru pohybovat, aniz by doslo ke kolizi ¢i narazu, ba dokonce k ohrozeni zdravi pracovnik(? Jak vi,
kdy a kde ma zastavit? Na vSechny tyto otazky se pokusime v této kapitole odpovédét, a navic si model zminéného robota
vytvofime anavrhneme program, pomoci kterého se bude chovat jako realny robot pouzivany ve vyrobé.

Kli¢ k uspésné realizaci

Jak tedy dospét ke zdarnému vyledku? Pro Uspésné vytvoreni jak modelu robota, tak programu pro jeho oziveni
musime najit odpovédi na nasledujici otazky:

Jak by mél robot vypadat a co by méla jeho konstrukce splfhovat?

Jak robot zjisti, Ze jede po spravné trase?

Pro¢€ robot jede po trase neustale a neodbo¢i mimo?

Jak rychle a jakym zplsobem by se robot mél pohybovat, aby nenarusoval prabéh vyroby?
Dokaze robot predejit srazce s prekazkou ¢i nékterym ze zaméstnanca?

abrowhpE

Doporuceny multimedialni material

Prototyp zasobovaciho robota pohybujici se pomoci sledovani ary:
(video viz. on-line kurz)

Autonomni mobilni robot VUTBOT 2 vyvinuty na Vysokém uceni technickém v Brné: VUTBOT 2

(odkaz viz. on-line kurz)


http://www.uvssr.fme.vutbr.cz/?page_id=761

3 Poznamky k vyuziti pristroju

Pro tvorbu ulohy byly pouzity nasledujici moduly a souc¢asti robotické stavebnice EV3:

fidici jednotka,

velky servomotor (2x),

ultrazvukovy senzor,

svételny senzor,

datové vodice,

kolo s gumovym plastém (2x),

ocelova kulicka umoznujici nelinearni pohyb,

technické dily raznych tvart a velikosti (viz fotografie v jednotlivych aktivitach).

4 Projektovy denik

Projektovy denik slouzi Zakam k evidenci jejich postupu pfi feSeni projektu. Zaznam by mél obsahovat poznamku o tom, kdy
byla uloha zpracovavana, a poté kratky popis postupu a problémd, které bylo pfi tvorbé potfeba fesit. Po vyfeSeni ulohy
vyucujici zkontroluje funkénost a spravnost konstrukce nebo vytvofeného programu a zapiSe do deniku hodnoceni.

Projektovy denik ke stazeni v on-line kurzu. Také je pfilohou této tiskové opory.


https://phix.zcu.cz/moodle/pluginfile.php/118142/mod_book/chapter/7508/PROJEKTOVY_DENIK.pdf

5 Aktivita 1

- Tvorba modelu inteligentniho zasobovaciho robota

Téma Tvorba modelu inteligentniho zasobovaciho robota

Tematicky Badani s robotickou stavebnici EV3

celek

Motivacni \V této aktivité se pokusime nalézt odpovéd na nasi prvni otazku. Jak by mél vlastné inteligentni
ré?n';lgcm zasobovaci robot vypadat a co by méla jeho konstrukce splfiovat? Vzijte se do klGzZe konstruktéra

snaziciho se navrhnout zafizeni, které bude co nejméné& komplikovat vyrobu a pfitom bude pfi jejim
prubéhu efektivnim pomocnikem.

Pocet zakl

8 - 10 studentl

\VEk Zaku

1. az 4. roénik SS a odpovidajici roéniky gymnazii

Pomucky

Roboticka stavebnice EV3 (technické dily, Fidici jednotka).

Strucny popis
aktivity svyuzitim
pFistroje

Studenti sestavi pro potfeby programovych dloh v Aktivitach 2, 3, 4 a 5 funkéni model robota.

Pomoci technickych dili musi studenti vytvofit funkéni model robota a zakomponovat do néj fidici
jednotku stavebnice. Model musi umoznovat budouci roz$ifeni (pfidani senzort).

Vhodné misto

Bé&Zna ucebna vybavena pocitaci s nainstalovanym programovacim prostiedim EV3.

Z&ci budou schopni vytvofit robustni model robota pohanény dvéma servomotory s vhodné

Cile aktivity zabudovanou fFidici jednotkou.
E(?ni\sgeetgﬁce Kompetence k uceni, k feSeni probléma.
ZP;Z?OC;?Z' Nejsou potfeba zadné vstupni znalosti.
Casovy plan Faze Cinnosti s pfistrojem Metody a formy, motivace
10 minut Seznameni s'tgchnicky.'/mi dily a principem | Individualni seznémgm’ stuFientG se stavebnici, koordinace
jejich spojovani. Cinnosti vyucujicim.
15 minut Navrzeni hrubé konstrukce robota. Spoluprace studentt ve slfu'pir}éch, koordinace &innosti
vyucujicim.
>0 minut Zpevnéni vytvofené konstrukce, navrzeni Spoluprace studentl ve skupinéch, koordinace &innosti
nosné plochy robota. vyucujicim.
H . Hodnocena bude prabézna prace na vytvareném modelu. Na zavér bude zhodnocena kvalita, originalita,
odnoceni Y .
funkénost a uplnost modelu robota.
Navaznosti Na tuto aktivitu navazuje Aktivita 2 - RozliSeni barev povrchu vyrobni haly.
Zadani

Uvédomte si, ze hlavni funkci robota je dopravovat material na misto vyroby ¢i montaze. Robot by tedy mél byt
pojizdny a mél by byt opatfen vhodné velkymi koly pro dobrou manévrovatelnost. Kam ale umistit dopravované
soucasti? Jak zakomponovat Fidicijednotku do modelu? Pozadavk(, které musime zohlednit, je hned nékolik.
Vytvofte proto robota, ktery splfiuje nasledujici naroky:

ONOUTAWNE

. Robot musi byt pojizdny.

. Jeho konstrukce by méla umozriovat dobrou manévrovatelnost.

. Podvozek a naprava musi byt robustni a uzpisobené pro dostate¢nou nosnost.
Robot by mél byt umérné veliky.

. Nemél by obsahovat zbyte¢nou konstrukéni nadstavbu.

. Konstrukce musi mit dostate¢nou nosnou plochu.

. Pocitejte s budouci nutnosti umisténi senzor(.

. Vhodné do modelu zakomponuijte Fidici jednotku, aby bylo mozné ji ovladat.

Doporué¢eny multimedialni material

Mozna podoba vytvofeného robota (viz fotografie):

Poznamka: Na modelu je jiz pfipevnén ultrazvukovy senzor pro potfeby Aktivity 5 - Bezpe&nostni pojistka.



https://phix.zcu.cz/moodle/mod/book/view.php?id=50165&amp;chapterid=7501

6 Aktivita 2 - RozliSeni barev povrchu vyrobni haly

Téma

RozliSeni barev povrchu vyrobni haly

Tematicky celek

Badani s robotickou stavebnici EV3

Motivacni ramec

V pfechozi aktivité jsme si vytvofili model robota, ale nas robot stale nic neumi. Nevi, jak se v prostoru
orientovat, jak ma zpracovavat podnéty z okoli ani co je jeho ukolem. Zaéneme ho tedy jednotlivé
Cinnosti ucit. Nejprve ho nau€ime zakladni orientaci po vyrobni hale. Jelikoz uspofadani okolnich
zafizeni se mGze ménit,musime najit jiny zpudsob, kterym by robot ur€oval svoji pozici. Navrhneme tedy
trasu, ktera bude umist&na napovrchu vyrobni haly.

Pocet zakl

8 - 10 studentu

\Vék zaku 1. az 4. roénik SS a odpovidajici roéniky gymnazii

Pomucky Vytvofeny model inteligentniho zasobovaciho robota, Fidici jednotka EV3, barevny senzor.

:gli'lvci:g,y popis Studenti vytvori jednoduchy programovy konstrukt, ktery dokaze rozliSovat barevny podklad, po kterém
S vyuzitim se bude robot pohybovat pomoci barevného senzoru. ZjiStenou barvu bude pro kontrolu vypisovat na
pFistroje displej fidici jednotky.

\Vhodné misto

BéZna ucebna vybavend pocitali s nainstalovanym programovacim prostfedim EV3.

Zaci budou schopni vytvofit jednoduchy program, diky kterému pochopi funkci barevného senzoru

Cile aktivity a jeho kli¢ovou funkci v tomto projektu.

Rozvijené VT o

kompetence Kompetence k uceni, k feSeni probléma.

Pfedchozi - . . AL s L . . ; b

- nalosti Aktivita navazuje na pfedchozi Aktivitu 1 - Tvorba modelu inteligentniho zdsobovaciho robota.

Mezipfedmétoveé
\vztahy

Fyzika (svétlo).

Casovy plan Faze €innosti s pFistrojem Metody a formy, motivace
5 minut Montaz barevného senzoru na model Spoluprace studentt ve skupinach, koordinace ¢innosti
zasobovaciho robota. vyucujicim.
15 minut Tvorba programu pro rozliSeni barevného Spoluprace student(i ve skupinach, koordinace ¢innosti
podkladu a vypis barvy na disple;j. vyucujicim.
10 mi Ovéreni funkénosti programu pfi rozlieni barvy | Spoluprace studentli ve skupinach (praktické testovani
minut o , f \ X e
¢ary pro pohyb robota a ostatniho podkladu. programu), koordinace €innosti vyu&ujicim.
H . Hodnocena bude funkénost a Uplnost upravené konstrukce robota, vytvofeny program a spoluprace
odnoceni sl S
zaku ve skupinach.
Navaznosti Na tuto aktivitu navazuje Aktivita 3 - Jednoduchy pohyb robota po vyrobni hale.
Zadani

V této aktivité naucte robota prvni dulezitou funkci potfebnou k samostatnému pohybu po vyrobni hale. Abychom mu
pohyb usnadnili, nakreslime mu nejprve na trase, po které bude vyrobni sou¢astky dovazet, ¢ernou ¢aru. Tato ¢ara mu
bude slouZit jakovoditko, diky kterému dorazi vzdy na spravné misto a po cesté se neztrati. Naucte proto robota rozlisit,

zda se nachazi

na ¢erné c¢are &i nikoliv.

K uspésnému naplnéni aktivity dospéjete vyfeSenim nasledujicich dil¢ich ukoll:

1. Vhodné upevnéte na konstrukci robota barevny senzor tak, aby sméroval smérem dold.

2. Vytvorte program, ktery pomoci barevného senzoru zjisti, jaky barevny odstin ma povrch, na kterém se
aktualné nachazi.

3. Hodnotu vypiste pro kontrolu na disple;j.

4. Ovéfte, zda je senzor umistén v optimalni vzdalenosti od povrchu.

Doporuceni: Pro vyrobu vodici ¢ary pouZijte napfiklad ¢ernou lepici pasku. Dllezity je dostatecny kontrast oproti bilému
povrchu. OvéFeni provedte zjisténim, zda senzor vraci optimalné hodnoty. MGzZete ovéfit, zda pfi pohybu nad Cisté bilou
plochou vraci hodnotu 6 a nad ¢ernou plochou 1.




Doporuc¢eny multimedialni material

Robot ve fazi rozpoznavani barev (je mozné si pro rozliSeni vytvofit vzorkovnik z barevnych technickych dild -
zobrazeno na obrazku):

llustracni video k rozeznavani barev

Ve videu vidite vysledek rozeznavani barev. V prvnim pfipadé se vypisuje na displej barevny odstin, ve druhém pfipadé
Ciselné oznaceni barvy.
(video viz. on-line kurz)



7 Aktivita 3 - Jednoduchy pohyb robota po vyrobni _hale

Téma

Jednoduchy pohyb robota po vyrobni hale

Tematicky celek|

Badani s robotickou stavebnici EV3

Motivacni
ramec

Naseho robota jsme jiz naudili rozeznat, zda se nachazi na vodici ¢afe nebo mimo ni. MiZzeme se pokusit
najit odpovéd na dalsi tajemstvi zahalujici chovani primyslového robota. Jak se vlastné dokaze pohybovat
po Care tak, aby z ni neodbocil mimo? Pripravili jsme si jiz také vodici ¢aru, které by se mél robot drzet. Jak
ale zafidimeaby se pfi jejim opusténi zase vratil a pokracoval spravnym smérem a neohrozil tak vyrobu v
hale? V této aktivité se pokusime na tyto otazky spole¢né nalézt odpovéd.

Pocet zakl

8 - 10 studentu

\Vék zaku 1. az 4. roénik SS a odpovidajici roéniky gymnazii

Pomiicky Robotiqké stavebnice EV3 (vytvofeny model inteligentniho zdsobovaciho robota, fidici jednotka,
barevny senzor).

Strucny

popis aktivity | Studenti vytvofi programovou konstrukci, diky které se robot b&hem jizdy udrzi na éerné &are. Pfi

s vyuzitim vychyleni mimo &aru bude mit robot snahu se opét vratit zpét.

pFistroje

Vhodné misto

BéZna ucebna vybavena pocitaci s nainstalovanym programovacim prostfedim EV3.

Studenti jsou schopni vytvofit pokrocilejSi program s vyuzitim barevného senzoru. Nauéi se spravné

Cile aktivity vyhodnotit hodnoty vracené barevnym senzorem a nasledné na né adekvatné programové reagovat pro
Uspésné vyfeSeniproblému.
Eozvuene Kompetence k uéeni, k feSeni probléma.
ompetenc
:,szglgzgz Aktivita navazuje na Aktivitu 2 - RozliSeni barev povrchu vyrobni haly.
gll\;azztg;;dmetov Fyzika (svétlo), informacéni a komunikacni technologie (algoritmizace uloh)
Casovy plan Faze €innosti s pfistrojem Metody a formy, motivace
5 minut Ovéreni barevného odstinu vodici ¢ary a jejiho okoli pomoci |Spoluprace studentt ve skupinach, koordinace
barevného senzoru. ¢innosti vyu&ujicim.
Programovy zapis podminky rozliSujici, zda se robot nachazi |Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace
nad vodici &arou &i nikoliv. ¢innosti vyu€ujicim.
15 minut
Programovy zapis reakce na zjiStenou hodnotu. Prabézné praktické ovérovani funkénosti
programu.
Spoluprace studentt ve skupinach, koordinace
¢innosti vyu€ujicim.
10 minut Praktické ovéreni funkénosti programového zapisu.
Testovani a ladéni vytvofeného programového
konstruktu.
H . Hodnocena bude aktivni spoluprace studentli ve skupiné, postup pfi feSeni problému a také kvalita a
odnoceni Funke MR
unkénost vytvareného programu.
Navaznosti Na tuto aktivitu navazuje Aktivita 4 - Pfesny pohyb zasobovaciho robota.
Zadani

V této aktivité vyuzijete znalosti z Aktivity 2 - RozliSeni povrchu vyrobni haly. Vasim ukolem je pokusit se rozpohybovat
robota po pfipravené ¢are. PFi feSeni zohlednéte nasledujici poZadavky:

1.
2.
3.

Robot se musi neustale pohybovat vpred.
Kupfedu se pohybuje pomoci kmitavého pohybu od jedné strany Cary ke druhé.
PFi opusténi ¢ary adekvatné zareaguje a vrati se zpét tak, aby mohl pokraCovat dale v pohybu.

Doporuceni: Pfed zapoc€etim programovani si nejprve znovu ovéfte, jaky barevny odstin ma povrch, po kterém se

robot pohybuje,

a také ¢erna vodici ¢ara.

llustracni video

Ve videu mulzete vidét kmitavy pohyb robota pfi pohybu po ¢erné &are.

(video viz. on-line kurz)



https://phix.zcu.cz/moodle/mod/book/view.php?id=50165&amp;chapterid=7500

8 Aktivita 4 - Presny pohyb zasobovaciho robota

Téma

Pfesny pohyb zasobovaciho robota

Tematicky celek

Badani s robotickou stavebnici EV3

Motivacni ramec

Jiz jsme se naucili, jak robota rozpohybovat po vodici ¢are. Podafilo se nam ale skute¢né zaridit takovy
pohyb, ktery je pro chovani robota ve vyrobni hale vhodny a charakteristicky? Shriime si nejprve, co by
pohyb robotamél splfiovat. Mél by byt plynuly, pfimoc€ary a Setrny k pfevazenému materialu. Tyto
pozadavky ovSem na$ robot zatim nesplriuje. Pokud by se pohyboval po vyrobni hale kmitavym
pohybem, pusobilo by to na nas spise komicky a praktické uplatnéni by toto chovani nemélo zadné.
Musime tedy pohyb robota vyfeSit jinym zpUisobem.

Pocet zakl

8 - 10 studentu

\Vék zaku 1. az 4. roénik SS a odpovidajici roéniky gymnazii

. Roboticka stavebnice LEGO Mindstorms EV3 (vytvofeny model inteligentniho zasobovaciho
Pomucky e e ,

robota, fidici jednotka, barevny senzor).

Strucny popis
aktivity Studenti vytvofi program, ktery zajisti plynuly pohyb robota po ¢afe konstatni rychlosti bez
S vyuZzitim odklanéni od pfimého sméru.
pFistroje

Vhodné misto

Bé&Zna ucebna vybavena pocitaci s nainstalovanym programovacim prostfedim EV3.

Studenti budou schopni vytvofit pokro€ily program s vyuzitim barevného senzoru. Nauci se spravné

Cile aktivity \vyhodnotitzjist€nou hodnotu senzoru a s jeji pomoci dokazou vypocitat vyslednou hodnotu udavajici
smér pohybu robota po Care.

Rozvijené VR o

kompetence Kompetence k uceni, k feSeni problém.

ZPr:(:lldOC;?Z' /Aktivita navazuje na Aktivitu 3 - Jednoduchy pohyb robota po vyrobni hale.

Mezipfedmétové
\vztahy

Fyzika (svétlo), informacni a komunikacni technologie (algoritmizace uloh)

Casovy plan Faze €innosti s pfistrojem Metody a formy, motivace
5 minut Kalibrace barevného senzoru (nastaveni minimalni a | Spoluprace student( ve skupinach, koordinace
maximalni intenzity svétla). Cinnosti vyucujicim.
Spoluprace studentt ve skupinach, koordinace
Cinnosti vyucujicim.
15 minut Tvorba programového konstruktu pro pohyb robota po
Care. Prabézné praktické ovérovani funkénosti
programu.
Spoluprace studentd ve skupinach, koordinace
10 minut Testovani a ovéfeni funkénosti vytvofeného ¢innosti vyuc€ujicim.
programového konstruktu.
Praktické testovani funk&nosti.
H , Hodnocena bude aktivni spoluprace studentt ve skupiné, postup pfi feSeni problému a také kvalita a
odnoceni - e
funkénost vytvareného programu.
Navaznosti Na tuto aktivitu navazuje Aktivita 5 - Bezpecnostni pojistka.
Zadani

PFi FeSeni tohoto ukolu vyuZijete znalosti ziskané v pfedchozich aktivitach. Vasim ukolem je vytvofit program, diky
némuz serobot bude plynule pohybovat pomoci sledovani okraje vodici ¢ary. Aby pohyb co nejvice pfipominal
skute€ného zasobovaciho robota, zohlednéte nasledujici pozadavky:

PwbdPE

Zaridte, aby pohyb robota byl plynuly a Setrny k pfevazenému materialu nebo sou¢astem.

Volte vhodnou rychlost (robot se musi pohybovat tak, aby nenaru$oval provoz vyroby).

Robot nesmi opustit vodici ¢aru.

Zaridte, aby se robot dokazal pohybovat i na povrsich jinych odstinl, nez jsou ty, které mate pfipravené pro

vlastni testovani (napf. svétlejSi odstin ¢erné barvy a podobng).




Doporuéeny multimedialni material

Robot pohybujici se po ¢erné ¢are bez nezadouciho kmitani:

llustracni video

V Gvodu videa mGzete vidét kalibraci, béhem které se uloZi hodnota bilé barvy okoli a také odstin ¢erné vodici ¢ary.
Nasledné muzete v prostfizich vidét, jak se robot choval pfi kmitavém pohybu po ¢afe a jak se chova nyni.
(video viz. on-line kurz)



9 Aktivita 5 - Bezpecnostni_pojistka

Téma

Bezpec€nostni pojistka

Tematicky celek

Badani s robotickou stavebnici EV3

Motivacni ramec

Robota jsme jiz naucili rozeznavat barvu povrchu, na kterém se nachazi, a také pohybovat se po
vyrobni hale. Nesmime ovSem zapomenout na dodrzovani zasad bezpecnosti prace. Mlze se stat, ze
se robotovi pfiplete docesty néktery ze zaméstnancu nebo se pfed nim objevi néjaka prfekazka. Méli
bychom tedy zajistit, aby dopfekazky robot nenarazil. Vymyslete tedy, jak by robot mohl na nenadalou
pfekazku reagovat a jak by bylomozné zafidit, aby zastavil.

Pocet zakl

8 - 10 studentl

\Vék zaku

1. az 4. roénik SS a odpovidajici roéniky gymnazii

Pomdcky

Roboticka stavebnice EV3 (vytvofeny model inteligentniho zasobovaciho robota opatfeny Fidici
jednotkou a barevnym senzorem, ultrazvukovy senzor).

Strucny popis
aktivity

S vyuZitim
pFistroje

Studenti vhodné umisti na model robota ultrazvukovy senzor. Nasledné vytvofi programovy konstrukt, za
jehoz pomoci bude robot dodrzovat bezpe¢nou vzdalenost od potencialni pfekazky v jizdé.

Vhodné misto

Bé&Zna ucebna vybavena pocitaci s nainstalovanym programovacim prostfedim EV3.

Studenti budou schopni pouzit ultrazvukovy senzor k méfeni vzdalenosti. Dokazou vytvofit program, diky

Cile aktivity némuz bude robot pfi pohybu po €afe hlidat, zda se v ur€ené vzdalenosti pfed nim nenachazi prekazka.
\V pfipadé, zeprekazku detekuje, zastavi.
Eozvuene Kompetence k uceni, k feSeni probléma.
ompetence
Predchozi - . . . . . . b
- nalosti IAktivita navazuje na Aktivitu 4 - Pfesny pohyb zasobovaciho robota.

Mezipfedmétoveé
\vztahy

Fyzika (fyzikalni veliiny a jejich méreni), informacni a komunikacni technologie (algoritmizace uloh).

Casovy plan Faze Cinnosti s pfistrojem Metody a formy, motivace
5 minut Montaz ultrazvukového senzoru na télo Spoluprace studentl ve slv(u.pirjéch, koordinace Cinnosti
robota. vyucujicim.
10 minut Tvorba programového konstruktu. Spoluprace studentli ve slv(u.pirjéch, koordinace €innosti
vyucujicim.
5 minut Testovani funkénosti vytvofeného Spoluprace studentl ve slv(u.pirjéch, koordinace Cinnosti
programu. vyucujicim.
H . Hodnocena bude aktivni spoluprace studentt ve skupiné, postup pfi feSeni problému a také kvalita,
odnoceni . M R
Uplnost a funkénost vytvafeného programu.
Navaznosti Na tuto aktivitu navazuje Aktivita 6 - Zastaveni na stanovisti.
Zadani

V navaznosti na aktivitu Aktivitu 4 - Pfesny pohyb zasobovaciho robota vytvofite robotovi bezpeénostni
pojistku pomoci ultrazvukového senzoru pro zastaveni v pfipadé detekce prekazky. Co by ale méla
bezpecénostni pojistka splfiovat a jaka je jeji funkce?

1. Ultrazvukovy senzor musi byt umistény na Celni ¢asti robota ve vhodné vysce.

2. Z chovani robota pfi jizdé po ¢afe odhadnéte, jaka by byla vhodna vzdalenost pro zastaveni
pred pfekazkou.

3. Vytvorte programovovy konstrukt, diky kterému robot pfi detekovani pfekazky ve zvolené
vzdalenosti od ni zastavi.

10




Doporuc¢eny multimedialni material

Detailni zabér na Celni &ast robota, kde je patrné umisténi ultrazvukového senzoru plniciho funkci
bezpecnostni pojistky:

llustraéni video

Na videu muazete vidét plynuly pohyb robota s aplikaci bezpe¢nostni pojistky, ktera zamezuje narazu do
prekazky.
(video viz. on-line kurz)
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10 RozSirujici Ukol - Zastaveni na _stanovisti

Téma

Zastaveni na stanovisti

Tematicky celek

Badani s robotickou stavebnici EV3

Motivacni ramec

Robota jsme naudili jezdit vyrobni halou pomoci sledovani vodici ¢ary, ale zastavit dokaze pouze

v pfipadé, Ze se pred nim objevi pfekazka. Pokud by se pohyboval neustéle, zaméstnanciim by mohlo &init
odebirani pfepravovaného materialu obtize. Musime proto upravit a navrhnout trasu robota tak, aby na ni
byla vyznacenajednotliva pracovni stanovisté, na kterych méa zastavit.

Pocet zakl

8 - 10 studentl

Vék zaki

1. az 4. roénik SS a odpovidajici roéniky gymnazii

Pomucky

Roboticka stavebnice EV3 (vytvofeny model inteligentniho zasobovaciho robota opatfeny fidici
jednotkou, barevnym a ultrazvukovym senzorem).

Strucny popis
aktivity

s vyuzitim
pfistroje

Studenti vhodné navrhnou trasu pro prdjezd robota. Pomoci pferuseni vodici ¢ary vyznaéi jednotlivé
zastavky. Nasledné vytvoii program, diky némuz robot vzdy na vyznaceném stanovisti na par vtefin
zastavi.

Vhodné misto

Bé&Zn4 u€ebna vybavena pocitali s nainstalovanym programovacim prostfedim EV3.

Studenti budou schopni vytvofit program, diky némuz robot pomoci snimani povrchu barevnym

Cile aktivity senzorem rozezna, ze se nachazi na stanovisti, na kterém ma zastavit.
Rozvijené L s P

kompetence Kompetence k uceni, k feSeni problému.

;:2?;;?2' /Aktivita navazuje na Aktivitu 4 - Pfesny pohyb zasobovaciho robota.

Mezipfedmétoveé
vztahy

Fyzika (svétlo), informaéni a komunikacéni technologie (algoritmizace uloh).

Casovy plan Faze Cinnosti s pfistrojem Metody a formy, motivace
10 minut Uprava vodici &ary pro pohyb robota] Spoluprace studentt(i ve skupinach, koordinace &innosti vyugujicim.
15 minut Tvorba programového konstruktu. | Spoluprace studentt ve skupinach, koordinace ¢innosti vyucujicim.
10 minut Testovani funk&nosti Spoluprace studentli ve skupinach, koordinace ¢innosti vyucujicim.
H . Hodnocena bude aktivni spoluprace studentli ve skupiné, postup pfi feSeni problému a také kvalita a

odnoceni . e

funk&nost vytvareného programu.

Zadani

V této aktivité naucte robota zastavit na jednotlivych stanovistich vyrobni haly. Kde se stanovisté nachazi, robot zjisti diky
snimani povrchu vyrobni haly barevnym senzorem. Pro Uspésné vyfeSeni ulohy musite naplnit tyto dil€i kroky:

1. Pretvofte vodici €aru pro pohyb robota tak, aby na ni byly diky pferuSeni jasné patrna stanovisté, kde ma robot
zastavit.

2. P¥i snimani povrchu a pohybu po ¢afe bude robot zjistovat, kde ¢ara konci (kde je pferusena).

3. Kdetekci mista zastaveni je mozné pouzit druhy barevny senzor.

4. Pri detekci mista zastaveni by mél robot na nékolik vtefin zastavit.

Doporuceny multimedialni material

V nasledujicim videu najdete jednoduchy navod, jak zafidit zastaveni robota pfi detekci zmény barvy snimaného

povrchu:

(video viz. on-line kurz)
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11 Zavérecné tipy

Text:

Na zavér se muzete podivat na video zobrazujici dal$i moznosti sledovani ¢ary pomoci svételného senzoru. Miize to
byt dalSi podnét k tomu, navrhnout robota, ktery dokaze projet i tak sloZitou drahu, jako je ta, ktera je znazornéna ve

videu.
(video viz. on-line kurz)
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Krokomeér

1 Zakladni informace o _projektu

Nazev Krokomér

Anotace programu/zaméreni/hlavni cil

Cilem projektu je vytvofit jednoduchy model elektronického krokoméru véetné funk&nihoprogramu.

Cilovaskupina

1.- 4. roénik S8 a odpovidajici roéniky gymnazii

Organizaéni podminky

Spoluprace studentt ve dvouélennych, maximalné tficlennych  skupinach.

Pomiucky

Roboticka stavebnice LEGO Mindstorms EV3, pocita¢ s nainstalovanym robotickym programovacimprostfedimEV3.

Casova naroénost

Maximalné 2 x 45 minut.

Vazba naRVP

Ramcovy vzdélavaci program pro gymnazia.

Mezipredmétové vazby

Informacni a komunikaéni technologie (algoritmizace uloh).

Program ke stazeni

Program ve formatu .ev3 ke stazeni v on-line kurzu
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https://phix.zcu.cz/moodle/pluginfile.php/130028/mod_book/chapter/10351/KROKOMER.ev3

2 Motivacni ramec projektu

Text:

Kazdy den nachodime nékolik kilometr(i. lhned po probuzeni zacina kazdodenni koloto¢. Nasnidat se, umyt, obléci a
vyrazit do prace, Skoly i nékam jinam. Porad jsme v pohybu, a ikdyz si to neuvédomujeme, nachodime toho opravdu
moc. Vlbec si ale neuvédomujeme, kolikkrok(i denné udélame.

K méfeni nachozené vzdalenosti mdzeme v dnesni dobé vyuzit nékolik druhd zafizeni. Trendem dnesni doby jsou
riizné mobilni aplikace zaznamenavajici urazenou vzdalenost pomoci GPS. VyuzZivaji se ale spi$e na sport. My se
podivame na tradi¢ni zafizeni pouzivané kméfeni nachozené vzdalenosti, a to na krokomér. Ten se pouziva
pfipevnény na obleceni, natéle ¢lovéka nebo jen tak ulozeny v kapse. Nékteré inteligentni krokoméry odhaduji
dokoncena zakladé télesné vahy a vysky délku krokl Elovéka, a diky tomu pfi doSlapnutizaznamenavaji pocet kroka.

Doporuc¢eny multimedialni material

Obr.1 Pedometer omron HJ-112 user review,
Zdroj obrazku: http://commons.wikimedia.org/wiki/File:Omron_HJ112.jpg?uselang=cs, autor:Arthbkins, Volné dilo.

Recenze webu ZiveCz na krokoméry, chytré naramky a cidla (odkaz viz. on-line kurz)

Seznamte se s funkcemi rznych krokomérd na specializovaném webu (odkaz viz. on-line kurz)

3 Poznamky k vyuziti pristroju

Pro tvorbu ulohy byly pouzity nasledujici sou€asti robotické stavebnice LEGO Mindstorms EV3:

e ridici jednotka,
e datové vodice,

e Jyroskopicky senzor,
e technické dily stavebnice.

4 Projektovy denik

Zde naleznete projektovy denik, ktery slouzi k evidenci postupu zak( v projektu. Jejich ukolemje si do archu zaznamenat
Uspé&sné dokoné&eni aktivity nebo slovni postup k fe$eni, pokud je tovyzadovano. Zaci by se méli pfi vyplfiovani postupu
zaméfit na podstatné zalezitosti feSeni v jednotlivych aktivitach a také na problémy, které museli pfi tvorbé modelu &i
programu fesit.

Vyucujici nasledné zapis vyhodnoti a zhodnoti v porovnani s modelem &i vytvofenymprogramem. Nasledné

zapiSe hodnoceni (splnil/nesplnil).

Projektovy denik ke stazeni ve formatu PDF v on-line kurzu. Také je pfilohou této tiskové opory.

15


https://phix.zcu.cz/moodle/pluginfile.php/130028/mod_book/chapter/10362/PROJEKTOVY_DENIK_KROKOMER.pdf

5 Aktivita 1 - Tvorba modelu krokoméru

Téma

Tvorbamodelukrokoméru

Tematickycelek

Badani s robotickou stavebnici EV3

Motivaéniramec

\V této aktivité si sami zkusite navrhnout model krokoméru. Inspirujte se realnymikrokomery.
Pokuste se vyhledat na internetu, co by mél takovy krokomérsplfiovat. Vytvorte si takovou
konstrukci, ktera Vam bude Sita na miru a bude ergonomicka.

Pocet zaku

8 - 10studentl

Vék zaku

1.a 4. roénik SS a odpovidajici roéniky gymnazii

Pomucky

Roboticka stavebnice EV3 (technické dily, fidici jednotka, gyroskopicky senzor).

Strucny popis
aktivity

S vyuzitim
pfistroje

Studenti sestavi pro potfeby programovych uloh v dalSich aktivitach funkéni model
krokoméru.

Ukolem 2aku je sestavit model krokoméru, ktery musi splfiovat  nékolik

pozadavkl. Musi byt ergonomicky, coz znamena, ze nesmi uzivateli nijak pfekazeta musi byt
snadno ovladatelny. Navic musi byt co nejmensi a nejlehci. Déle musiZaci zvazit, zda bude pevné
upevnén nebo ho bude uZzivatel nosit v ruce. DulezZité

je také umisténi senzoru, od ¢ehoz se bude odvijet nasledujici tvorba programu.

Vhodnémisto

Bézna ucebnavybavena pocitacis nainstalovanym programovacim prostfedim EV3.

Cileaktivity Z4ci budou schopni vytvofit model digitalnino krokomé&ru s vyuzitim Fidici jednotky EV3a
gyroskopického senzoru.
Rozvijené L L
kompetence Kompetence k u¢eni, k feSeni problému.
Predchozi . . wo g s . :
> nalosti Nejsou potfeba zadné vstupni znalosti.
Casovyplan o o ;
Féaze Cinnosti s pfistrojem Metody a formy, motivace
Seznameni s technickymi dily a principem jejich Individualni seznameni studentd se

10 minut spojovani. Navrh modelu krokoméru. stavebnici, koordinace €innosti vyucujicim.

. . L. . Spoluprace studentl ve skupinach,
5 minut Uprava a testovani modelu krokoméru. koordinace &innosti vyugujicim.

i Hodnocena bude prabézna prace na vytvareném modelu. Na zavér budezhodnocena

Hodnoceni kvalita, originalita, funk&nost a Gplnost modelu  krokoméru.
Navaznosti Na tuto aktivitu navazuje Aktivita 2 - Optimalizace méfené odchylky.
Zadani

Uvédomte si, co musi splfiovat model digitédlniho krokoméru. Na zakladé znalosti, které nejlépeziskate nastudovanim

na internetu a prohlédnutim si nékolika model krokomért, vytvofte model, ktery bude splfiovat nasledujici

1. Bude ergonomicky a co nejmensi pro snadnou pfenosnost.

2. Vhodné umistéte gyroskopicky senzor tak, abyste dokazali méfit conejlépe svoji
odchylku.

3. Jiz v tuto chvili promyslete, na jakém principu bude krokomér fungovat. Tato skuteCnostje zasadni pro
umisténi senzoru.

pozadavky:
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6 Aktivita 2 - Optimalizace mérené odchylky

Téma

Optimalizace méfené odchylky

Tematicky celek

Badani s robotickou stavebnici EV3

Motivaéni ramec

V Aktivité 1 jste si vytvofili model krokoméru. Nyni musite zjistit, jakméreni jednotlivych kroku
zrealizovat. Gyroskopicky senzor muze pracovatve dvou rezimech. Prozkoumejte tedy, jaky
z nich bude pro méfeni poctu kroki vhodnéjsi a jakou hodnotu v jednolivych rezimech senzor
pro vykonany krok naméfi.

Pocet zaku

8 - 10student

Vék zakul 1. az 4. roénik SS a odpovidajici roéniky gymnazii

Pomcky Vytvofeny model krokoméru (fidici jednotka + gyroskopicky senzor).

Struény popis Studenti otestuji chovani gyroskopického senzoru v obou moznych rezimech. Vytvofi jednoduchy
aktivity program, ktery bude hodnoty méfit, a prakticky otestuji, jaké hodnoty senzor vraci za chlize.

S vyuzitim Dulezité je urcit, o kolik se senzor za chlze vychyli.

pfistroje

Vhodnémisto

BéZnauéebnavybavena pocitadis nainstalovanym programovacim prostfedimEV3.

Zaci budou schopni vytvofit jednoduchy program, diky kterému pochopi funkci gyroskopického

Cile aktivity senzoru. Otestuji oba jeho rezimy a navrhnou feSenifinalniho programu.
Rozvijené e s L.
kompetence Kompetence k u¢eni, k feSeni problému.
Predchozi - . . N e -
Znalosti Aktivita navazuje na pfedchozi Aktivitu 1 - Tvorba modelu  krokoméru.
Mezipfedmétoveé )
vztahy Fyzika.
Casovy plan Faze Cinnosti s pfistrojem Metody a formy, motivace
Testovanireziml gyroskopického senzoru (vypis Spoluprace studentll ve skupinach,
15 minut hodnot na displej, zaznam hodnot do grafu). koordinace €innosti vyucujicim.
i .. . Spoluprace studentll ve skupinach,
15 minut Volba vhodného rezimu prorealizaci programu, koordinace &innosti vyu&ujicim.
vyhodnoceninamérenych hodnot.
Hodnoceni Hodnocen bude vytvofeny navrh feSeni pfedstaveny vyucujicimu.
i . Na tuto aktivitu navazuje Aktivita 3 - Tvorba programu pro ovladani krokoméru.
Navaznosti
Zadani

Dfive nez zaCnete vytvafet program pro ovladani krokoméru, otestujte gyroskopicky senzor anavrhnéte optimalni

feSeni ulohy. Zaméfte se hlavné na nasledujici

pPOdPE

skutecnosti:

Otestujte oba rezimy gyroskopického senzoru.

Vytvorte sijednoduchy program, ktery bude hodnoty nato€eni senzoru vypisovat na disple;.
Vyberte rezim, ktery bude pro detekci krokuvhodnéjsi.

Pomoci gyroskopického senzoru zméfte odchylku, kterou senzor detekuje pfi

jednotlivych krocich za klidné chlze.
5. Navrhnéte feSeni finalniho programu pro fungovani krokoméru.

Doporuceni: Pro zméfeni odchylky vracené senzorem muZzete vyuzit funkci

experiment.

Zaznamenejte sihodnotu do grafu a nasledné odchylku vyhodnotte. Pro zaznam jednolivych krokl bude dulezité
vyuzitdostatecné dlouhy USB kabel.
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7 Aktivita 3 - Tvorba programu pro_ovladani krokoméru

Téma

Tvorba programu pro ovladani krokoméru

Tematicky celek

Badani s robotickou stavebnici EV3

Motivaéni ramec

Vytvofili jsme si model krokoméru, navrhli postup feSeni a nyni ndm zbyva posledni ¢ast
sestavované mozaiky. V této aktivité si vytvofime program, ktery nas krokomér ozivi. Ziskame
tak funkéni model digitalniho pfistroje, ktery bézné v obchodé stoji nékolik set korun.

Pocet zaku

8 - 10studentu

Vék zakul 1.az 4. roénik SS a odpovidajici roéniky gymnazii
Pomucky Roboticka stavebnice EV3 (vytvofeny model krokoméru).

L. . Na zakladé sestaveného modelu krokoméru a hodnot zjisténych bé&hem testovani Zaci
Strucny popis vytvofi program, kterym oZivi digitalni krokomér. B&hemaktivity by mélo probihat pribézné
aktivity testovani s pfipadnymi drobnymi Gpravami konstrukce krokoméru. Vysledkem by mél byt
;F‘,’gtl:é!gm funkéni modelkrokomé&ru snimajici klidnou chiizi Slovéka s co nejvétsi presnosti.

Istroj

Vhodnémisto

BéZnauéebnavybavena pocitadis nainstalovanym programovacim prostfedimEV3.

Z4ci jsou schopni vytvofit program ovladajici model krokoméru sestavajici z Fidici jednotky a

Cile aktivity gyroskopického senzoru s co nejvétsi pfesnosti  méfeni.
Rozvijené VR L.

kompetence Kompetence k u€eni, k feSeni problémd.

Pfedchozi . . . Lo e

nalosti Aktivita navazuje na Aktivitu 2 - Optimalizace méfené odchylky.

Mezipfedmétové
vztahy

Fyzika, informacni a komunikacni technologie (algoritmizace uloh).

Casovy plan Faze ¢innosti s pfistrojem Metody a formy, motivace
) Navrh a realizace programu, programovyzapis, Spoluprace student ve skupinach,
35 minut prabézné testovani funkénosti. koordinace c&innosti vyu&ujicim.
Spoluprace studentli ve skupinach,
ZavéreCné testovani vytvofeného modelu,ladéni koordinace ¢&innosti vyucujicim.
10 minut programu.
Pribézné praktické ovérovani
funkénosti programu.
Hodnocena bude aktivni spoluprace studentu ve skupiné, postup pfi feSeniproblému a také
Hodnoceni kvalita a funkénost vytvareného programu.
Zadani

Vytvorte program, ktery bude ovladat vytvofeny model krokoméru a umozni nam nascitavatvykonané kroky ¢loveky.

Vezméte v potaz nasledujici  skutecnosti:

PwbdPE

Snazte se o co nejvétsi pfesnost méreni krokomeéru.
Zohlednéte oba sméry vykyvu nohy za chlize (vpfed i vzad).
Pocet zaznamenanych kroku vypisujte na displej fidici jednotky.
Maximalni povolena odchylka méfeni je +-1 krok.
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8 Zavérec€né tipy

Text:

V dnesni dobé jsou vice nez krokoméry velmi popularni riizné aplikace zaméfené na méfeninachozené vzdalenosti Gi
specializované na rtizné sportovni aktivity. Na zavér projektu se mlzete s nékterymi z nich seznamit na nasledujicich
odkazech:

Sports Tracker (viz on-line kurz)
Endomondo (viz on-line kurz)

Runtastic (viz on-line kurz)
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Hlida¢ slunecniho svitu

1 Zakladni informace o _projektu

Nazev

Hlida¢ slune¢niho svitu

Anotace programu/zaméreni/hlavni cil

Cilem projektu je vytvofit model otacivého zafizeni vyhledavajici nejsilngjsi slunecni svit tak,aby se v praxi natogily
fotovoltaické panely na spravnou pozici.

Cilovaskupina

1.a 2. roénik S8 a odpovidajici roéniky gymnazii

Organizacéni podminky

Spoluprace studentl ve dvouélennych, maximalné triclennych  skupinach.

Pomucky

Roboticka stavebnice EV3, pocita¢ s nainstalovanym robotickym programovacim prostfedim EV3.

Casova naroénost

(max. 4x45minut)

Mezipfedmétové vazby

Informacni a komunikaéni technologie (algoritmizace uloh), fyzika (intenzita svétla).
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2 Motivaéni ramec projektu

Text:
Jako spravny hospodaf musite ze svych solarnich panell dostat co nejvice energie. VSichnivédi, Ze Zemé se otaci
kolem Slunce a tim se "pohybuji" pro nas i slune¢ni paprsky. ProtoZejsou panely pod pevnym sklonem, nejsou vzdy

dobfe nastavené.
(video viz. on-line kurz)

Se zkracujicim/prodluzujicim se dnem se to pofad méni. Nas "slune¢ni farmar" si zakoupilmotorizované panely.
Muze jimi otogit, ale na kterou pozici? Nema ¢as tam kazdou chvilichodit.

Zamyslel se, ze by mohl sestavit program. Muselo by se to celé propocitat a navic zjistil, ze mutam v urcity ¢as dopadaji
i drobné stiny ze stroml od souseda.

Svym motorizovanym paneliim doda detektor sluneéniho svitu. Tento detektor nehleda jensvétlom, ale nejsilngjsi
paprsek. Kdyz ho najde, zapamatuje si, kde je, a natoCi podle toho ipanely. Takto mu to detektor zkontroluje nékolikrat
denné a "slune¢ni farmar" dosahne maximalnich ziski ze Slunce.

U videa s testovanim modelu omluvte kvalitu obrazu. Abychom mohli ménit polohu svitu,nemohl byt objekt velmi
pfisvicovan.

(video viz. on-line kurz)

Na Serveru Youtube.com naleznete také mnoho videi domacich kutill, ktefi si vytvareji vlastninataceni, at
motorizované, €ii rucni.

Vyhledavejte kliCova slova: solar, panels, rotation, rotate.

(video viz. on-line kurz)

3 Poznamky k vyuziti pristroju

Vyuzitizakladnisady stavebnice LEGO Mindstorms EV3education

Motor na otaceni senzoru a "solarniho panelu” (1-2 kusy) a senzoru (rozpoznani barvy, urovné svétla) pro vyhledani

pozice.

4 Projektovy denik

Evidence pInénijednotlivych aktivit v€etné prostoru pro vlastni napady.

Projektovy denik - 1 A4 - pro tisk (PDF) najdete v on-line kurzu a jako pfilohu této tiskové opory
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5 Aktivita 1 - Stavba modelu

Téma

Hlida¢ sluneéniho svitu

Tematicky celek

Badani s robotickou stavebnici EV3

Motivaéni ramec

Pred ziskavanim sluneéni energie k pfeméné na elektrickou energii je nutné sestavit samotny
panel a systém upevnéni. My zde panel stavét nebudeme, alesystém, ktery nam ho pomuze
natocit do spravné polohy, tak aby zisk co nejvétsi. Bez otacivého systému by nebyl dopad
sluecnich paprskd v urgitou denni dobu vyhodny a zisk by tak byl niZsi.

Pocet zaku

8-10

Vék zakul 1. a 2. roénik SS a odpovidajici roéniky gymnazii

. Roboticka stavebnice EV3 (technické dily, fidici jednotka, barevné svételny senzor). Ruéni
Pomucky svitilna.
Strucny popis
aktivity Student sestavi model otac€ivého systému zjiStovani nejvyssi urovné svétla za pomoci zakladni
S vyuzitim sady Lego EV3.
pfistroje

Vhodnémisto

Bé&Zna ucebnavybavena pocitadis nainstalovanym programovacim prostfedimEV3.

Cile aktivity Zaci budou schopni navrhnout model otagivého  systému.

Rozvijené Kompetence k uceni, k feSeni problém(. Kompetence komunikativni pfi praci ve skupinég.
kompetence

Predchozi i L

Znalosti Zakladni prace s PC; SW: LEGO MINDSTORMS EV3.

Mezipfedmétove
vztahy

Geografie (pohyb Zemé kolem Slunce, Uhel dopadu slunec¢nich paprskli na vodorovnou
rovinu, stfechu afasadu)

Casovy plan Faze €innosti s pfistrojem Metody a formy, motivace
15 minut Diskuze o dopadech slune¢nich paprsku

30 minut Navrh a stavba modelu dle zadani

Hodnoceni Bez hodnoceni. Hodnoceni budou aZ za postaveni modelu a  zprovoznéni.

Navaznosti Aktivita 2

Zadani:

Slunce vychazi a zase zachazi a b&éhem dne tzv. obéhne pouze pro nas viditelny urcity uhel, poktery to slunce
sviti. Délka svitu se béhem roku méni, ale tuto hodnotu nebudeme uvazovat.

V prvnim kroku si rozmyslete, jaky maximalni uhel musi na$ detektor - hlida¢ slune¢niho svitukontrolovat. Vime, Ze
nebudeme urcité stavét model, ktery se otaci o 360°. V programovacim prostfedi by to nebyl problém cokoli nastavit,
ale mlze nastat problém pfi tvorbé modelu, kdese mohou byt nedostacujici délky propojovacich kabell ¢i se mohou
krizit.,

Sestavtetak model, ktery

umozni horizontalni nata€eni ve sprdvném rozpéti,model bude pevny,

bude pouzit jeden motor,

bude pouzit senzor, ktery umi zjiStovat intenzitu svétla,

ze zbylych lego kostek pfipevnéte vedle senzoru "desku" simulujici solarni panel(méfitko nebude odpovidat),
senzor i panel jsou natoeny vertikalné v odhadnutém uhlu, ve kterém by mohli dopadat paprsky.

Moznézmény:

e Senzor mlze byt na stejném misté jako solarni panel (jeden motor).
e Senzor mlze byt na misté vedle (dva motory), solarni panely ¢ekaji, dokud senzornezjisti novou
hodnotu.

Pokud je vas model dle zadani, pfistupte k aktivité 2.
Né&koho mohly napadnout dotazy, zda je i vertikaIni Ghel spravny. Uhel spravny neni. B&hemrognich obdobi se nasi

zemépisné Sifce neméni jen délka dne a noci, ale i thel, pod kterym dopadaji slunecni paprsky. Nejvétsi rozdil je tak
mezi zimou a létem. Vice se muzete o tomtoproblému docist na Zemépis.com - pohyby Zemé. Nebo se také
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http://www.zemepis.com/pohybyzeme.php

inspirovat timto obrazkem dopadu slunec¢nich paprski - Dopad slune€nich paprskd Zima - Letni _slunovrat. (odkazy viz.
on-line kurz)

My toto zatim nebudeme uvaZovat, ale v dalSich aktivitich mdzeme dotvofit rozSifeni.Postupte k aktivité 2.
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6 Aktivita 2 -

Vyhledavani

Téma

Hlida¢ slunec¢niho svitu

Tematicky celek

Badani s robotickou stavebnici EV3

Motivaéni ramec

Pred ziskavanim sluneéni energie k pfeméné na elektrickou energii je nutné sestavit samotny
panel a systém upevnéni. My zde panel stavét nebudeme, alesystém, ktery nam ho pomuze
natocit do spravné polohy, tak aby zisk co nejvétsi. Bez otacivého systému by nebyl dopad
sluecnich paprskl v urcitou denni dobu vyhodny a zisk by tak byl nizsi.

Protoze je pohyb slunce plynuly, mohli bychom se dopfedu rozhodnout. Nas systém to vSak
bude kontrolovat v pribéhu celého dne.

Pocet zaku

8-10

\Vék zaki 1.a 2. roénik S8 a odpovidajici roéniky gymnazii

. Roboticka stavebnice EV3 (technické dily, fidici jednotka, barevné svételny senzor). Ruéni
Pomucky svitilna.
Strucny popis
aktivity Student sestavi model otacivého systému zjiStovani nejvyssi arovné svétla za pomoci zakladni
S vyuzitim sady Lego EV3.
pfistroje

\VVhodnémisto

Bézna ucebnavybavena pocitadis nainstalovanym programovacim prostfedimEV3.

Cile aktivity Zaci budou schopni havrhnout model otagivého  systému.

Rozvijené Kompetence k uceni, k feSeni problém(. Kompetence komunikativni pfi praci ve skupinég.
kompetence

Predchozi i L

Znalosti Zakladni prace s PC; SW: LEGO MINDSTORMS EV3.

Mezipfedmétove
vztahy

Zemépis (pohyb Zemé kolem Slunce)

Casovy plan Faze €innosti s pfistrojem Metody a formy, motivace
45 minut Sestaveniprogramu pro kontrolu paprsku
Hodnoceni 90 % funk&nost zafizeni, 10 % provedeni modelu
Navaznosti Aktivita 3
ProgramEV3
Poznamky
Projekt ka2-ev3-hledacsvetla.ev3 obsahuje vSechny programy. (viz. on-line kurz)
Zadani:
1. Vytvorte program, ktery bude umét kontrolovat uroveri slune€niho svitu, zvolenouoblast.
2. Program se bude otacet cca v Uhlu 270°.
3. Tento prostor bude béhem celého dne nékolikrat kontrolovat. (Pro naSe ucely nastavimekratSi ¢as.)
4. Systém prekontroluje tento prostor:

a. Jednou smérem do 270°
b. azpét

o

Bé&hem kontroly vyhodnocuje nejvyssi uroveri slunecniho svitu a zapamatuje si pozici.

6. Diky vyhodnoceni a zapamatovani pozice se nasledné presune na tuto pozici. Zde vyc¢ka do uplynuti Casu pro

dalSi kontrolu.
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Otazky: Pro¢ provadime kontrolu tam i zpét? Mize se stat, Ze znenadani vznikne slunec¢niodraz a zasviti do senzoru.

Z tohot

Reseni

W<

PP

6.

7.

Senzor

o dlvodu pfekontrolujeme prostor 2x. Tudiz tak mizemevyloudit i naslednou chybu.

Vytvofime si nekonec¢ny cyklus.
Vynulujeme si proménné pro zapamatovani urovné svétla a pozice.
Do tohoto cyklu vloZime dalSi cyklus, ktery se bude opakovat na stanoveny pocet pribéhu.
V tomto priibéhu provedeme:
a. Kontrola, zda je slunec¢ni svit vy$3i nez ten, co mame ulozeny.
b. Pokud ANO: ulozime hodnotu svitu a pozici. Pooto¢ime motorem o 5°.
c. Pokud NE: Pooto€ime motorem o 5°.
Za tento cyklus vlozime uplné ten samy, jen s tim rozdilem, Ze posouvame o minus 5° aprovadime stejné
kontroly.
Po ukoné&eni kontroly mame tak v paméti ulozenou pozici s nejvy$Si hodnotou a motory posuneme na
zjisténou pozici.
Vlozime zpozdéni do dalsi kontroly.

mlze byt na stejném misté jako solarni panel (jeden motor).Senzor miZe byt na misté vedle (dva motory).
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7 Aktivita 3 - Vyhledani s vypoéty

Téma

Hlida¢ slunec¢niho svitu

Tematicky celek

Badani s robotickou stavebnici EV3

Motivaéni ramec

Pred ziskavanim sluneéni energie k pfeméné na elektrickou energii je nutné sestavit samotny
panel a systém upevnéni. My zde panel stavét nebudeme, alesystém, ktery nam ho pomuze
natocit do spravné polohy, tak aby zisk byl conejvétsi. Bez otacivého systému by nebyl dopad
sluecnich paprskl v urcitou denni dobu vyhodny a zisk by tak byl nizsi.

Protoze je pohyb slunce plynuly, mohli bychom se dopfedu rozhodnout. Nas systém to vSak
bude kontrolovat v pribéhu celého dne.

Pocet zaku

8-10

\Vék zaki 1.a 2. roénik S8 a odpovidajici roéniky gymnazii

. Roboticka stavebnice EV3 (technické dily, fidici jednotka, barevné svételny senzor). Ruéni
Pomucky svitilna.
Strucny popis
aktivity Student sestavi model otacivého systému zjiStovani nejvyssi arovné svétla za pomoci zakladni
S vyuzitim sady Lego EV3.
pfistroje

Vhodnémisto

BéZnauéebnavybavena pocitadis nainstalovanym programovacim prostfedimEV3.

Zaci budou schopni navrhnout model otagivého systému véetné vypo&tl pro zobrazeni a

Cile aktivity uchovani informaci

Rozvijené Kompetence k uéeni, k feSeni problém. Kompetence komunikativni pfi praci ve skupiné.
kompetence

Predchozi i L

Znalosti Zakladniprace s PC; SW: LEGO MINDSTORMS EV3.

Mezipfedmétové
vztahy

Zemépis (pohyb Zemé kolem Slunce)

Casovy plan Faze €innosti s pfistrojem Metody a formy, motivace
45 minut Sestaveniprogramu pro kontrolu paprsku
Hodnoceni Hodnoti se funkénost vypocta: 90 % a provedeni modelu: 10 %.
Navaznosti Posledni aktivita

ProgramEV3
Poznamky

Projekt ka2-ev3-hledacsvetla.ev3 obsahuje vSechny programy. (viz. on-line kurz)
Zadani:

Doplnte program o dalSi polozky, které nam provedou vypocet.

1. Po kazdé kontrole urovné svétla vypiste tento Udaj na disple;.
2. Po kazdé kontrole urovné svétla vypiste, po kolikaté probiha kontrola
3. Po kazdé kontrole urovné svétla vypiSte na displej udaj o primérné drovni svétla zaposlednich 5

mérfeni.

Duvodem zjistovani urovné svétla je, abychom znali velikost a mohli zjisStovat mozné pfiCinynizkého vykonu naseho
solarniho panelu. Displej mame umistén v mistnosti a obasné zjiStujeme, zda je vSe v poradku.

Prozatim nevytvafime dlouhodobou statistiku, ale nemiZeme zafizeni stale kontrolovat. Protose zapisuje pét
poslednich méfeni, abychom mohli zjistit néjakd chyba nenastala, kdyz jsme tam nebyly.

27


https://phix.zcu.cz/moodle/pluginfile.php/130032/mod_book/chapter/10376/ka2-ev3-hledacsvetla.ev3

Reseni
Proménné se vztahuji k uvedenému programu.
Jedna se pouze o ¢ast programu, ktera je pfidana k pfedchozimu programu. Pavodni ¢ast neni nutnéupravovat.

1. Vytvofime si nékolik kontrolnich promé&nnych.

a. Pocitani probé&hlych kontrol - i

b. Pocitani indexu svitu od 1 do 5 v programu v8ak od 0 do 4

c. Pole pro zapis hodnot s péti poloZzkami

2. Nezapomeiite na spravnych mistech nulovat rizné pomocné proménné.

3. Nacitani hodnot svétla zdstane jako doposud. Bloky vkladame na vhodna mista, vevétsiné pfipadu po
provedeni kontroly.

4. Po provedeni kontroly

a. Mame index-svitu s hodnotou 0 a zapiSeme hodnotu svitu (napf. 32) do prvni polozky pole. Prvni
poloZzka ma indexO.

b. Nésledné vypiSeme na displej aktualni hodnotu svitu.

c. Chceme vypsat hodnotu primérného svitu za poslednich 5 polozek, protoZze nazacatku (prvni 4
kontroly) by byla Cisla $patna, pouzivame na to vétveni, kde je pro polozky pocitani probéhlych
kontrol - i provadime toto:

i. 0 az 3 VypiSeme na displej: Malo hodnot.

ii. 4 a vice: Vypiseme hodnotu. Hodnotu vypiSeme tak, Ze v cyklu, ktery ma 5prichodu, naéteme
do proménné pomsvit jednotlivé urovné svétla. Tzn. vyuzijeme cyklu s pfedem danymi
prichody a rovné vyuzivame indexovouhodnotu pro nacitani polozek z pole. Postupné
secteme vSechny polozky apro probéhnuti cyklu vydélime &islo 5. Tim ziskame pramérnou
hodnotu poslednich 5 Urovni svétla a vypiSeme ji na displej. Pfed pocitanim je nutné hodnotu
pomsvit nulovat.

d. Pric¢teme k indexu svitu +1, a to opét ve vétveni, kdy

i. je-li index 0-3, pfi€itame 1,

ii. je-li index 4, nulujeme index svitu - viozime hodnotu nula.

5. Na zavér pficteme k hodnoté probéhlych kontrol - i +1, abychom zaznamenali pocetpriichodi.

Nazacatku si nékteré proménné nulujeme véetné pole.

Hodnotu i - pocet probéhlych kontrol v nasem pripadé zanechavame ve formatu pogéitani od 0, aby to nematlo

v programu, pfi vypisovani nadisplej pfic¢itame k €islu +1, aby to odpovidalolidskémuchapani.
Pfivypisovaninadisplej vyuzivame nahledd, abychom text spravné umistili. Senzor maze byt na stejném misté
jako solarni panel (jeden motor).
Senzor mlze byt na misté vedle (dva motory).

(video viz. on-line kurz)

Rozsireni

Pokud droveri svétla klesne pod urcitou hladinu, rozblikejte zafizeni Cervené a prehrajte kratkyvarovny ton.
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Jerabové rameno

1 Zakladni informace o _projektu

Nazev

Jefabovérameno
Anotace programu/zaméreni/hlavni cil

Otaceni a navijeni jefabového ramena.

Cilovaskupina

1. a2.roénik SS a odpovidajici roéniky gymnazii

Organizacni podminky

Spoluprace studentt ve dvouélennych maximalné tficlennych  skupinach.

Pomiucky

Roboticka stavebnice EV3, pocitac s nainstalovanym robotickym programovacim prostfedim EV3.

Casova naroénost

(max. 4x45minut)

Mezipfedmétové vazby

Informacéni a komunikaéni technologie (algoritmizace uloh), fyzika (rovnovaha sil, kladka).
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2 Motivaéni ramec projektu

Kazda dnesni stavba se neobejde bez jefabu. Existuje nékolik typd. My si zde vytvofime stavebni, konstrukéni
(vézovy)jefab.

Pokud chcete vytvofit vlastni, inspirujte se zde ¢&i jinde na internetu.
(video viz. on-line kurz)

Zakladem jefabu je pevna konstrukce a tézisté, aby se neprevratil. Tyto jefaby zvedaji velmitézké pfedméty. Jsou
nasazovany na vystavbu vézovych domu & mostl. Jefaby pomahaji mnoho let ke stavbam, které by byly téZko
realizovatelné, i kdyZ i v minulosti to dokazali vyfesit - stavba pyramid a dalSich staveb ze sedmi divli svéta.

Vytvofeny Legomodel (videa viz. on-line kurz)

3 Poznamky k vyuziti pristrojl

Vyuzitizakladnisady stavebnice LEGO Mindstorms EV3Education

motor nahorizontalni otaceni

motor na navijeni lana - provazku

4 Projektovy denik

Evidence plnénijednotlivych aktivit véetné prostoru pro vlastni napady.

Projektovy denik - 1 A4 - pro tisk (PDF) najdete v on-line kurzu a take jako pfilohu této tiskové opory.
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5 Aktivita 1 - Stavba _modelu

Téma Jefabové rameno
Tematicky Lo . L

Badani srobotickou stavebnici EV3
celek

Zakladem jefabu je pevna konstrukce a tézisté, aby se neprevratil. Jefaby pomahaji mnoho let ke
Motivaéni stavbam, které by byly tézko postavitelné, i kdyzZ i vminulosti to dokazali vyfeSit - stavba pyramid a
ramec dalSich staveb ze sedmi divlsvéta.

Pocet zaku

8-10

Vék zaku 1.a2.roénik SS a odpovidajici roéniky gymnazii
X Roboticka stavebnice EV3 (technické dily, fidici jednotka, motory, provazek, zavazi (hacek)).
Pomucky
Strucny popis
aktivity Student sestavi dle zadani jefabové rameno ze zakladni sady Lego EV3 a zprovozni jej.
S vyuzitim
pfistroje
. L Faze Cinnostis .
Casovyplan pFistrojem Metody a formy, motivace
. ) .. Spoluprace studentd ve skupinach, koordinace &innostivyuéujicim.
15 minut Diskuze ojefabech
. . Spoluprace studentd ve skupinach, koordinace Einnostivyuéujicim.
30 minut Stavba modelu jefabu
Spoluprace studentd ve skupinach, koordinace ¢innostivyucujicim.
45 minut Stavba modelu jefabu PolUP P yued
Hodnoceni Az splnénim aktivity 2 - hodnoti se funkénost a provedeni.
Navaznosti Aktivita 2
Zadani:
o Vytvofte model jefabového ramena - velikosti dle vlastniho uvazeni.
e Jefab bude obsahovat: dva motory. Ota€eci a navijeci. Vodorovny posun jefabu zde neni.(Potfebovali
bychom linearni aktuator, nachazi se pouze v rozsifujici sadé)
e  Program bude poté ovladan &tyfmi tlacitky.
Tipy:

K tvorbé vyuzijte vétsi kusy dilt ze zakladni sady.

Nezapomernite na protizavazi, které zapfic€ini padu jefabu.

Praci Ize zjednodusit tim, Ze se jefab nebude otacet o 360° stale dokola, ale pouze tim, Zese vrati na
zakladni pozici.

Nechte si volny prostor nad tlagitky zakladni kostky LEGA EV3, protoze budemevyuzivat tlagitek pro
ovladani jefabu.

Zakladni kostku EV3 Ize vyuzit k upevnéni zakladniho motoru.

Vytvafime zatim model ramene, a tak ho nebudeme zna&né zatéZovat.

Jako lano vyuzijeme silngjSi provazek.

Na konci se bude nachazet hacek, ktery by mél byt tak tézky, aby napinal provazek.
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Umisténa pneumatika u jefabu je z davodu, aby se pfi ota€eni neposouval. Lego kostky majihladky povrch a snadno
tak klouzaly. Na konci je rovnéz umisténo zavazi.

32



6 Aktivita 2 - Ovladani jerabu

Téma Jefabové rameno
Tematicky Lo . .
Badani s robotickou stavebnici EV3
celek
Z&kladem jefabu je pevna konstrukce a tézisté, aby se neprevratil. Jefdby pomahaji mnoho let
ke stavbam, které by byly t€Zko postavitelné, i kdyz i vminulosti to dokazali vyfesit - stavba
Motivaéni pyramid a dalSich staveb ze sedmi div( svéta.
ramec

Jefaby se ovladaji ¢asto pakami, nékteré jsou i na dalkové ovladani. My vyuzijeme
tlaCitka.

Pocet zaku

8-10

\Vék zaki 1.a 2. roénik S8 a odpovidajici roéniky gymnazii
X Roboticka stavebnice EV3 (technické dily, fidici jednotka, motory, provazek, zavazi (hacek)).
Pomucky
Strucny popis
aktivity Student sestavi dle zadani jefabové rameno ze zakladni sady Lego EV3 a zprovozni jej.
S vyuzitim
pristroje

Vhodnémisto

BéZnaucéebnavybavena pocitadis nainstalovanym programovacim prostfedim EV3.

Cile aktivity Zé&ci budou schopni sestavit jednoduchy model t¥idiciho  zafizeni.
Rozvijené Kompetence k uéeni, k feSeni problému. Kompetence komunikativni pfi praci ve skupiné.
kompetence
Predchozi
nalosti Zakladni prace s PC.
Casovy plan Faze Cinnosti s pfistrojem Metody a formy, motivace
. Tvorba programupro Spoluprace studentl ve skupinach, koordinacecinnosti
45 minut ovladanijerabu. vyugujicim.
Hodnoceni Az splnénim aktivity 2 - hodnoti se funkénost a provedeni.
Navaznosti Aktivita 3
Zadani:
e Vytvorte program pro ovladani jefabu za pomoci 4 tlaCitek na zakladni kostce LEGOEV3.
Reseni
e Za&kladni program je velmi jednoduchy.
o Program se sklada z jednoduchého prepinace - switche pro 4 volby pohybu a jednu
prazdnou (defaultni)
o tlacitko vlevo - oto€eni vlevo
o Tlagitko vpravo - oto€eni vpravo
o Tlagitko nahoru - navijeni lana - vytahnuti
o Tlagitko dolld - uvolnéni lana - posun doll
e Je dulezité nastavit spravné rychlosti - aby nebyly zna¢né rychlé, protoze muze dojitnasledné k
uvolnéni provazku nebo rychlému posunu.
Tipy

Misto hacku na konci provazku mizeme zavésit kouli z LEGA EV3 a vytvofit tak demoli¢nijefab.

Dejte vSak pozor, aby se jefab nepretizil a neposkodilijste stavebnici! Program EV3

Projektka2-jerab obsahuje vSechny programy.

(viz. on-line kurz)
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7 Aktivita 3 - Ovladani jerabu - _rozsireni

Téma Jefabové rameno

Tematicky e . .
Badani srobotickou stavebnici EV3

celek
Zakladem jefabu je pevna konstrukce a tézisté, aby se neprevratil. Jefaby pomahaji mnoho let ke
stavbam, které by byly tézko postavitelné, i kdyzZ i vminulosti to dokazali vyfeSit - stavba pyramid a
dalSich staveb ze sedmi div( svéta.

Motivacni Jefaby se ovladaji ¢asto pakami, nékteré jsou i na dalkové ovladani. My vyuzijeme tlagitka.

ramec

| Clovék nékdy chybuje, a tak musime omezit lidsky faktor - provedeme jehozabezpeceni.

Pocet zaku

8-10

\Vék zaki 1.a2.roénik SS a odpovidajici roéniky gymnazii
X Roboticka stavebnice EV3 (technické dily, fidici jednotka, motory, provazek, zavazi (hacek)).
Pomucky
Strucny popis
aktivity Student sestavi dle zadani jefabové rameno ze zakladni sady Lego EV3 a zprovozni jej.
S vyuzitim
pfistroje

Vhodnémisto

BéZnaucgebnavybavena pocitadis nainstalovanym programovacim prostfedim EV3.

Cile aktivity Zé&ci budou schopni sestavit jednoduchy model t¥idiciho  zafizeni.
Rozvijené Kompetence k uceni, k feSeni problém(. Kompetence komunikativni pfi praci ve skupinég.
kompetence
Pfedchozi .
> nalosti Aktivita 1,2
Casovy plan Faze ¢innosti s pfistrojem Metody a formy, motivace

. Tvorba programu pro ovladanijefabu a Spoluprace studentt ve skupinach,
45 minut jeho kontrolu koordinace &innosti vyugujicim
Hodnoceni Az splnénim aktivity 3 - hodnoti se funkénost a provedeni.
Zadani:

e Vytvorte program pro ovladani jefabu za pomoci 4 tlacitek na zakladni kostce LEGOEV3.
¢ Vytvorte kontrolni a zabezpe€ovaci mechanizmy, které neumozni aby se jefab

o neotodil o vice, nez je mozné,
o nenavijel vice, nez je mozné.
o neuvolnil hacek tolik, Zze dojde k uvolnéni provazku.

¢ Doplntejefab ovhodné zvuky.

Reseni

e  Zakladni program je velmi jednoduchy. Tvofi ho:

jednoduchy pfepinac - switch pro 4 volby pohybu a jednu prazdnou (defaultni),
tlagitko vlevo - otoceni vievo,

tlagitko vpravo - otoCeni vpravo,

tlaCitko nahoru - navijeni lana - vytahnuti,

tlagitko dolu - uvolnéni lana - posun dold.

e Je dllezité nastavit spravné rychlosti, aby nebyly znaéné rychlé, protoze miize dojitnasledné k uvolnéni
provazku nebo rychlému posunu.
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Kontrola otaceni

e Doprogramudame dal§i podminky.

e ProtoZe motory umi méfit uhel otoeni, porovnavame, zda uhel oto€eni nepiekrodil
prednastavenou hodnutu.

e Pokud se tak stane, zastavime motor a oto€ime o vypocitany uhel zpét + hodnota navic,abychom byly
v normalnim rozpéti. VyuZijeme tak &teni polohy motoru.
e Reseninaleznete vprogramu EV3.

Tipy
ProgramEV3

Projektka2-jerab obsahuje vSechny programy. (viz. on-line kurz)
(video viz. on-line kurz)
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Radar s grafickym vykreslovanim

1 Zakladni informace o _projektu

Nazev

Radar s grafickym vykreslovanim

Anotace programu/zaméreni/hlavni cil

Vytvoreni ota€ivého radaru s grafickym vykreslenim na displej EV3 kostky. Cilem je spravné spocitat odraz pro vykresleni.

Cilovaskupina

1. a2.roénik SS a odpovidajici roéniky gymnazii

Organizaéni podminky

Spoluprace studentl ve dvouélennych, maximalné triclennych  skupinach.

Pomiucky

Roboticka stavebnice EV3, pocitac s nainstalovanym robotickym programovacim prostfedim EV3.

Casova naroénost

(max. 2x45minut)

Mezipredmétové vazby

Informacéni a komunikaéni technologie (algoritmizace uloh), fyzika (ultrazvuk).
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2 Poznamky k vyuziti pristrojl

Vyuziti zakladni sady stavebnice LEGO Mindstorms EV3education
motor na pohyb radaru

ultrazvukovy senzor na rozpoznavani vzdalenosti

3 Projektovy denik

Evidence pInéni jednotlivych aktivit véetné prostoru pro vlastni napady.

Projektovy denik - 1 A4 - pro tisk (PDF) najdete v on-line kurzu a take jako pfilohu této tiskové opory

4 Motivaéni ramec projektu

Radary se dnes pouzivaji ve vSech podobach. Vyuziti nachazeji jak ve vojenstvi, tak i vbézném zivoté.

Bézny radar funguje na vyslani signalu a zachyceni jeho odrazu. Diky znalostirychlosti Sifeni signulu
muUZeme za pomoci zméreni ¢asu zjistit vzdalenost objektu, od kteréhose signal odrazil.

Vyuzivame vojenské radary ke zjistovani nepratelskych objektl i radary na méfeni rychlosti.

(video viz. on-line kurz)

Zde se pokusime vytvofit otacivy radar, ktery bude sledovat okolni prostfedi, zda se tamnachazi
néjaky objekt. VyuZijeme ultrazvukového senzoru.

Vytvoreny radar v LEGU snimajici 180°
(video viz. on-line kurz)

Youtubevideo -Jak funguje radar. (AJ)

(video viz. on-line kurz)
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5 Aktivita 1 - Stavba _modelu

Téma

Radar s grafickym vykreslovanim

Tematicky celek

Badani s robotickou stavebnici EV3

Motivaéni ramec

Chceme-li sledovat pohybujici se objekty kolem naseho obydli, miZeme yvuzit radar. Zde si
na modelu vyzkousime, jak funguje, jaké jsou jeho vyhody €i uskali.

Pocet zaku

8-10

Vék zaku

1.a 2. roénik S8 a odpovidajici roéniky gymnazii

Pomicky

Zakladni roboticka stavebnice EV3.

s vyuzitim pfistroje

Stru€ny popis aktivity

Student sestavi dle zadani radar s grafickym vykreslovanim ze zakladnisady Lego EV3 a
Zzprovozni ji.

\Vhodnémisto

BéZna ucebnavybavena pocitalis nainstalovanym programovacim prostfedimEV3.

Cile aktivity

Zaci budou schopni sestavit jednoduchy model radaru a pochopi tak jehofunkci.

Rozvijené
kompetence

Kompetence k uceni, k feSeni problémd. Kompetence komunikativni pfipraci ve skupiné.

Predchozi znalosti

Zakladni prace s PC; SW: LEGO MINDSTORMS EV3.

Casovy plan

Faze Cinnostis .
Metody a formy, motivace

pfistrojem
) Vytvofeni modelu Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace €innostivyu€ujicim.
45 minut radaru
Hodnoceni Az splnénim aktivity 3 - Hodnoti se funkénost a provedeni
Navaznosti Aktivita 2
Zadani

Sestavte jednoduchy model radaru, ktery se bude umét otacet.

Mduzete vytvofit radar, ktery je schopny se otacet 0 360°, nebo radar pfipevnény k objektu,
ktery se bude natacet o dostupny thel napf. 270°. Rovnéz zplsob pohybu miZze byt stale o0 360° nebo se oto&i pouze

0 360° a vrati se zpét.

Jak postupovat

Podle typu radaru vyuzijeme €i nevyuzijeme zékladni EV3 kostku jako stabilizaéni prostfedek.Pro stalé otaceni musime

vyuzit ozubena kola.

Nezapomente tak na délku kabelu.
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6 Aktivita 2 - ZjiStovani objektt

Téma

Radar s grafickym vykreslovanim

Tematicky celek

Badani s robotickou stavebnici EV3

Motivaéni ramec

Chceme-li sledovat pohybujici se objekty kolem naseho obydli, miZeme yvuzit radar. Zde si
na modelu vyzkousime, jak funguje, jaké jsou jeho vyhody €i uskali.

Pocet zaku

8-10

Vék zaku

1.a 2. roénik S8 a odpovidajici roéniky gymnazii

Pomicky

Zakladni roboticka stavebnice EV3.

Stru€ny popis aktivity

s vyuzitim pfistroje

Student sestavi dle zadani radar s grafickym vykreslovanim ze zakladnisady Lego EV3 a
Zzprovozni ji.

Vhodnémisto

Bé&Zna ucebnavybavena pocitadis nainstalovanym programovacim prostfedimEV3.

Cile aktivity

Zaci budou schopni sestavit jednoduchy model radaru a pochopi tak jehofunkci.

Rozvijené
kompetence

Kompetence k uceni, k feSeni problém(. Kompetence komunikativni pfipraci ve skupiné.

Predchozi znalosti

Zakladni prace s PC; SW: LEGO MINDSTORMS EV3.

Casovy plan

Faze Cinnostis )
Metody a formy, motivace

pfistrojem
) Vytvoreni modelu Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace ¢innosti vyucujicim.
45 minut radaru
Hodnoceni Az splnénim aktivity 3 - Hodnoti se funkénost a provedeni
Navaznosti Aktivita 2
Poznamky Projektka2-ev3-radarobsahuje vSechny programy. (viz. on-line kurz)
Zadani

Vytvorte program, ktery se bude otacet ve sméru a v Uhlu, ktery je dostupny na vaSem modelu.

Béhem otaceni bude ultrazvukovy senzor vysilat signaly, ty se budou odrazet a zafizeni je budepfijimat. Zafizeni nam

bude davat hodnoty - méfit vzdalenost.

Tuto vzdalenost zobrazte na displeji. Zatim v roviné.

Jak postupovat

Cestu programu rozdélime na dvé vétve.

e  Prvniotaéi senzorem.

e Druha kontroluje prostor a vykresluje na displej

informace.

Pfi kontrole prostoru méfime vzdalenost a pfedavame informaci na displej vykreslenim boduza pomoci soufadnic X

ay.

e Zjistéte sirozméry displeje - pocet pixell na ose x ana osey.

e Provedte prepocet.
e To, co se vykresluje na displej, mzete zjistit za pomoci funkce Display Preview.
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Kfivka se bude vykreslovat pofad odspodu. Je tato kfivka pfesna?

Neni. Vykresleni probiha, jako by byla cela spodni ¢ast ze senzor(. My vSak mame pouzejeden senzor, ktery se
otaci. Musime tak zohlednit uhel natoceni.

Pokracujte dalSim ukolem.
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7 Aktivita 3 - Presné zjiStovani_objektu

Téma Radar s grafickym vykreslovanim
Tematicky celek Badani s robotickou stavebnici EV3
Chceme-li sledovat pohybuijici se objekty kolem naseho obydli, mizeme yvuzit radar. Zde si
Motivaéni ramec na modelu vyzkousime, jak funguje, jaké jsou jeho vyhody €i Uskali.
Pocet zaku 8-10
\Vék zaki 1.a 2. roénik S8 a odpovidajici roéniky gymnazii
Pomucky Zakladni roboticka stavebnice EV3.

Strucny popis aktivity , L, . .. i .
s vyuZitim pristroje Student sestavi dle zadani radar s grafickym vykreslovanim ze zakladnisady Lego EV3 a

Zzprovozni ji.

BéZna ucebnavybavena pocitadis nainstalovanym programovacim prostredimEV3.
Vhodnémisto y P ymprog P

Zaci budou schopni sestavit jednoduchy model radaru a pochopi tak jehofunkci.

Cile aktivity
Rozvijené Kompetence k uceni, k feSeni problém(. Kompetence komunikativni pfipraci ve skupiné.
kompetence
Predchozi znalosti Zakladni prace s PC; SW: LEGO MINDSTORMS EV3.
Casovy plan Faze ¢innosti s pfistrojem Metody a formy, motivace
) Naprogramovani modelu Spoluprace studentl ve skupinach,
90 minut radaru - spravné méreni koordinace c&innosti vyu&ujicim.
Hodnoceni Hodnoti se funk&nost a provedeni
Poznamky Projektka2-ev3-radar obsahuje vS§echny programy. (viz. on-line kurz)
Zadani

Vytvorte program, ktery se bude otacet ve sméru a v Uhlu, ktery je dostupny na vaSem modelu.

Béhem otaceni bude ultrazvukovy senzor vysilat signaly, ty se budou odrazet a zafizeni je budepfijimat. Zafizeni nam
bude davat hodnoty - méfit vzdalenost.

Tuto vzdalenost zobrazte na displeji - a to jako oblouk, vzdalenost bude Iépe zobrazena.Provedte tak vypocet.

Vyuzijte vypocta uhlu v pravouhlém trojihelniku.

o=a+b+c
_ a
sina = —
c
b b
cosa = —
c
. a
anq = —
b
b
a cota = —
a
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1. V naSem pfipadé vyuzivame v hledaném prostoru pouze rozsah 180°. Uvazujeme, Ze jeradar umistén na zdi a
kontroluje prostor kolem.
2. Pokud by byl radar umistén v bodé A daného trojuhelniku, zname tak
a. uhel a (ziskany z motoru),
b. vzdalenost c (ziskanou z ultrazvukového senzoru).
3. Provedeme potifebné vypocty.

Otoc¢ime si oba trojuhelniky - pro na$ pfipad, ur€ime si, co zname a potfebujeme zjistit

a = uhel motoru

¢ = vzdilenost senzoru
b=cosa=*c

a=sina=*c

o\

D

Rovnéz uvazujeme rozméry displeje s rozmeéry 177x127 px, kdy musime pocitat s tim, ze se vykresluje od jednoho bodu,
my v§ak mame radar uprostied.

127

177

=

Kdybychom méfili pfimo kolmo, je vzdaleno 255, displej v§ak 127, cozZ je dvojnasobek.(osa Y)
U osy X je to pfiblizny 2,88 nasobek.
Vlozili jsme switch pro uhly do 90° a od 90°.
1. Y:(sin(a)*(c))/2
2. X: 88.5-((cos(a)*(c))/2.88)
a 88.5 znamena polovina z osy X, aby bylo vykresleni od stfedu ne vSak od kraje.
Za pomoci téchto posunt nam displej bude zobrazovat v§e od naseho senzoru.
V nasem pfipadé jsme model sestavili tak, Ze je displej otoeny, v jiném pfipadé&, by sevysledky musely jesté
pfepocitat.

N

akrw

Zakresleni neni Uplné pfesné, brani nam v tom rozliSeni displeje.

Také jsme na displej vykreslovali maly kruh misto pixelu, abychom to dobfe vidéli.
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Tridi€ka barevnych kostek

1 Zakladni informace o projektu

Nazev

TFidicka barevnych kostek*
Anotace programu/zaméreni/hlavni cil

Vytfidéni kostek* z pasu ¢€i zasobniku

Cilova skupina

1. a 2. roénik SS a odpovidajici roéniky gymnazii

Organizacni podminky

Spoluprace studentt ve dvouélennych, maximalné triclennych skupinach.

Pomiicky

Robotické stavebnice EV3, pocita s nainstalovanym robotickym programovacim prostfedim EV3.

Casova naroénost

(max. 8x45 minut)

Mezipredmétové vazby

Informacni a komunikacni technologie (algoritmizace uloh), fyzika (spektrum barev).

Program EV3

Projekt ka2-tridicka.ev3 obsahuje vSechny programy. (viz. on-line kurz)

*Ci jiného materialu
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2 Motivaéni ramec projektu

Text:

Tridéni, ekologie. Stale ¢astéji se o tom diskutuje. Tyto €innosti by bylo vhodné automatizovat. Samoziejmé vSechnu
pracina tfidicich linkach zatim neodvadéji roboti, hlavné v recykla¢nich, protoze se na pas dostavaji i véci, které tam
nemaji codélat. Ale zakladni tfidici schopnosti tito roboti maji.

TFidéni maze probihat i ve vyrobnim procesu nebo v distribu¢nich a logistickych centrech. Napfiklad pfi zasilani balik{

V nasem LEGO EV3 nemame vSak dostatek takovych senzor(, ale je tam jeden, ktery umi rozpoznavat barvy. S jeho
pomoci bychom mohli tfidit dle kontinentd nebo muzeme tfidit pouze jakysi typ materialu, ktery znazorfiuje barva.

Tridicka vicek

(video viz. on-line kurz)
Tridici linka
DHL

(video viz. on-line kurz)

3 Poznamky k vyuziti pristroju

Vyuziti zakladni sady stavebnice LEGO Mindstorms EV3
education motor na pohon pasu

motor na rameno pro rozdélovani

a senzor (rozpoznani barvy) na rozhodovani pro tfidéni.

4 Projektovy denik

Evidence pInéni jednotlivych aktivit véetné prostoru pro vlastni napady.

Projektovy denik - 2 A4 - pro tisk (PDF) najdete v on-line kurzu a také jako pfilohu této tiskové opory.
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5 Aktivita 1 - Stavba modelu

Téma TridiCka barevnych kostek
Tematicky s . -
celek Badani s robotickou stavebnici EV3

Nyni pfila jedna z obtiZnych €asti. Vytvofit tfidici linku nebo obdobné zafizeni by nebyl problém. Zakladni
Motivacéni sada stavebnice EV3 nas vSak omezuje v poctu pouzitych kostek. Dulezité je postavit funkéni, ale i pevny
ramec model tfidici linky. Motor bude dostatek. Pro hlavni pevny bod vyuzijte hlavni ovladaci kostku stavebnice

EV3.

Pocet zaku

8-10

\Vék zakal 1. a 2. roénik SS a odpovidajici roéniky gymnazii
Pomdcky Roboticka stavebnice EV3 (technické dily, fidici jednotka, barevny senzor).
Strucny
popis aktivity Student sestavi dle zadani tfidici linku ze zakladni sady Lego EV3 a zprovozni ji.
s vyuZitim
pfistroje
\Vhodné s s C e . , . .
misto BéZna ucebna vybavena pocitaci s nainstalovanym programovacim prostfedim EV3.
Cile aktivity Zéaci budou schopni sestavit jednoduchy model tidiciho zafizeni.
Rozvijené e s e T o
kompetence Kompetence k uceni, k feSeni problém(. Kompetence komunikativni pfi praci ve skupiné.
Pfedchozi . L . .
- nalosti Zakladni prace s PC; SW: LEGO MINDSTORMS EV3.
Casovy plan Faze Cinnosti s prfistrojem Metody a formy, motivace
15 minut Diskuze o logistickych Spoluprace studentli ve skupinach, koordinace ¢innosti vyucéujicim.
30 minut Stavba modelu tfidici linky Spoluprace studentll ve skupinach, koordinace ¢innosti vyuéujicim.
Hodnoceni AZ splnénim aktivity 4 - ovéfeni funkénosti a provedeni modelu.
Navaznosti Aktivita 2
Zadani:

e Zacnéte jednoduchou tfidici linkou, kterd bude umét rozliS8ovat pouze dva druhy zboZi.
e Budete potfebovat dva vybrané motory. Jeden slouzi pro pohon pasu a druhy na rozdélovani zbozi.

V prvni &asti vytvofte pouze zakladni skelet tfidicky s jednim motorem, tak aby byla pevna.

Tipy:

K tvorbé vyuzijte pas dodavany v zakladni sadé.

Vytvorte pevnou konstrukci, na které to bude celé drzet. Je samoziejmé, Ze jste omezeni poctem kostek.
Vytvorte hruby zaklad a postupné pas doplriujte.

Nejprve vytvofte samostatné pas bez rozdélovani a senzoru - pouze s pohonem

pasu. Dale pfidejte rozdélovani materidlu.

e Poté piidejte senzor, ktery bude rozhodovat, kterym smérem bude ubihat zbozi.

e Rozdélovani zbozi vytvofte za pomoci jednoduchého pohyblivého oddélovace (ramene), zbozi bude padat na
koncipasu do "beden".

e Otestujte pohyb pasu. Na pas pokladejte pouze lehké pfedméty, nejlépe Lego kostky nebo &asti z plastu.
Zalezi, jakpevny pas vytvorite.

e Inspirujte se z webovych
obrazka.
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6 Aktivita 2 - Posun zbozi (kostek)

Téma

Tridicka barevnych kostek

Tematicky celek

Badani s robotickou stavebnici EV3

Motivacni ramec

Zbozi je po pase dopravovano a mize mit i néjakou maximalni hmotnost. Na vaSem pasu
otestujte, kolik toho mize posunovat.

Pocet zaku

8-10

\Vék zakl

1. a 2. roénik SS a odpovidajici roéniky gymnazii

Pom(cky

Roboticka stavebnice EV3 (technické dily, fidici jednotka, krokovy motor).

Struény popis
aktivity svyuzitim

Vhodné misto

Bé&zna ucebna vybavena pocitaci s nainstalovanym programovacim prostfedim EV3.

Cile aktivity

Zaci budou schopni sestavit jednoduchy model tfidiciho zafizeni véetné pohonu a otestovat na
moznost posunu zbozi.

Rozvijené kompetence

Kompetence k uceni, k feSeni problém(. Kompetence komunikativni pfi praci ve skupiné.

Predchozi znalosti

Aktivita 1

Casovy plan Faze Cinnosti s pfistrojem Metody a formy, motivace
Test posunu po tfidici lince

Testovani zatiZzeni Spoluprace student(i ve skupinach, koordinace ¢innosti
45 minut vyucujicim.

Oprava a pfipadné

zpevnéni
Hodnoceni IAZ splnénim aktivity 4 - ovéfeni funk&nosti a provedeni modelu.
Navaznosti IAktivita 3
Poznamky Zajistéte, aby zaci nepokladali na pas tézSi predméty.
Zadani

e Pokracujte v zapoc¢atém modelu tfidicky barevnych kostek.

e Naprogramujte motor na nékolik rychlosti a zjistéte, ktery je nejvhodné&jsi.
Zajistéte plnou stabilitu svojii tfidicky.

o Pokuste se zajistit, aby nepadalo zbozi z tfidicky.
VyuZijte cely pohyblivy pas.

V pfipadé horsi stability vyuZijte jiny material mimo lego. Také pfipevnéni k hlavni LEGO kostce mize pomoci.
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7 Aktivita 3 - Tridéni kostek

Téma

TridiCka barevnych kostek

Tematicky celek

Badani s robotickou stavebnici EV3

Motivaéni ramec

ZboZi je po pase a musi dojit ke tfidéni. Takovyto systém usetfi ve firmé mnoho nakladu.

Pocet zaki 8-10
\Vék zaku 1. a 2. roénik SS a odpovidajici rodniky gymnazii
Pomdcky Roboticka stavebnice EV3 (technické dily, fidici jednotka, krokovy motor).

Strucny popis
aktivity svyuZitim
pfistroje

Vhodné misto

Bé&zna ucebna vybavena pocitaci s nainstalovanym programovacim prostfedim EV3.

Cile aktivity

Zaci budou schopni sestavit jednoduchy model tfidiciho zafizeni véetn& pohonu a otestovat
na moznost posunu zbozi a tfidéni.

Rozvijené kompetence

Kompetence k uceni, k feSeni problém(. Kompetence komunikativni pfi praci ve skupiné.

Predchozi znalosti

IAktivita 2

Casovy plan Faze €innosti s pfistrojem Metody a formy, motivace
Instalace senzoru pro rozpoznani
zboZi.
45 minut Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace ¢innosti
Instalace tfidiciho ramene. vyucujicim.
Zprovoznéni
Naprogramovani kontroly zbozi
45 minut Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace ¢innosti
a spravné nastaveni zvedaciho vyucujicim.
ramene.
45 minut Naprogramovani rozsifenych Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace ¢innosti
funkci vyucujicim.
Hodnoceni IAZ splnénim aktivity 4 - ovéfeni funk&nosti a provedeni modelu.
Navaznosti IAktivita 4
Zadani

e Pokradujte v zapocatém modelu tfidicky barevnych kostek. i
e Naprogramuite tfidici linku tak, Ze jeden druh barvy pusti dale, a druhy zlstane pfed zavorou.
o Vlivem rychlosti pasu se vytlaci vedle. Se spoluzaky pak miZzete vytvofit i postranni pas ovladany dalsi

jednotkou.

o Jak by to mohlo vypadat, naleznete na videu Tridici linka - odbo€ovaci pas.
e Barevné zbozi putuje po pasu k senzoru, ktery vyhodnoti, zda zbozi patfi do prvni bedny - zvedne zavoru.
Pokudpatfi do druhé bedny - zbozi dale nepusti a pohybem pasu je vytlateno na stranu.

Jak postupovat

1. Vzhledem k tomu, Zze mame jiz pfipraveny program s pohybujicim se pasem, doplnime o dalSi motor
zvedajicizavoru a senzor, ktery rozpoznava barvy.
2. Senzor umistime tésné pred zavoru.

3. Zapojime kabely.

4. V programu vytvofime vétev, kde stale uz od zacatku bézi motor (v cyklu) na vami otestovanou vhodnou
rychlost.Do druhé vétve vlozime opét cyklus, ktery stale testuje barvu zbozi.
a. Pokud je barva v kategorii, kterou jsme vybrali, zvedneme zavoru. Zbozi pokracuje dale a spadne do
prvnibedny.
b. Pokud barva v kategorii neni, zbozi je vytlaéeno na stranu.

Zadani - rozsireni

e Upravte program tak, aby ovladacimi prvky vlevo a vpravo na ovladaci kostce NXT bylo mozné ovladat

rychlostpasu.

e Upravte program tak, Ze pogita pocet kusu zboZzi, které projede za zavoru a zobrazuje informaci na

disple;.
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Jak postupovat - rozsireni

1.

w

No ok

®

Zavér

K motoru vyuzijeme Switch - pfepinac, kterym testujeme, které tlacitko bylo stisknuto.

Pro hodnotu rychlosti si vytvofime proménnou, ke které pfiitame nebo odecitame hodnotu podle stisku
tlacitka.

Abychom nemuseli hned na za¢atku mackat tlacitka, do proménné vlozime néjakou vyS$Si hodnotu pro
bézny béhpasu. Tlacitka slouzi pouze k upravé rychlosti.

Rychlost motoru propojime s proménnou.

Pro pocet kusu si vytvofime dal$i proménnou.

PFi kazdém zvednuti zavory pfic¢teme do proménné o 1 vic.

Na konci toho cyklu za pomoci zobrazovani na displeji tuto hodnotu zobrazime. Diky nové verzi
programovacihoprostfedi nemusime proménnou ¢islo pfevadét na text. Provadi se to automaticky.
Zobrazeni textu propojime s

proménnou.

Podafilo se vam vytvofit pas s tfidénim, ktery umoznuje rychlé a pfesné vytfidéni zbozi?

Je mozné, Ze v pfipadé déliciho ramene mdlzZe nastat situace, Ze pokud pojedou blizko sebe dva kusy zbozi, které patfi do
riznych boxd, maze omylem jeden proklouznout do nespravného boxu.

Je nutné upravit rychlost zvedani ramene vici rychlosti posunu pasu.

Také mazeme zvolit jinou metodu oddélovani zbozi. To zjistime v aktivité 4.

Program EV3

Projekt ka2-tridicka.ev3 obsahuje vSechny programy. (viz. on-line kurz)

Tridici linka - odbocovaci pas

video viz. on-line kurz
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8 Aktivita 4 - Uprava tridéni

Téma

Tridicka barevnych kostek

Tematicky celek

Badani s robotickou stavebnici EV3

Motivacni ramec

ZboZi je po pase a musi dojit ke tfidéni. Takovyto systém uSetfi ve firmé& mnoho nakladu. Je
vSak nutné najit nejvhodnéjsi zpusob jak protfidéni provést.

Pocet zaku 8-10
\Vék zakal 1. a 2. roénik SS a odpovidajici rodniky gymnazii
Pomucky Roboticka stavebnice EV3 (technické dily, fidici jednotka, krokovy motor).

Strucny popis aktivity
s vyuzitim pfistroje

Vhodné misto

Bé&Zna u€ebna vybavena pocitadi s nainstalovanym programovacim prostfedim EV3.

Cile aktivity

Z4ci budou schopni sestavit jednoduchy model tfidiciho zafizeni véetné pohonu a otestovat
na moznost posunu zbozi a tfidéni.

Rozvijené kompetence

Kompetence k uéeni, k feSeni problém(. Kompetence komunikativni pfi praci ve skupiné.

Predchozi znalosti

Aktivita 3

Casovy plan Faze ¢innosti s pfistrojem Metody a formy, motivace
45 minut Instalace a naBrovgrgmovénl' jiného systému Spoluprace studen_t& vev§kupinéch, o
tfidéni do beden. koordinacecinnosti vyucujicim.
Hodnoceni Hodnoti se provedeni a funkénost. Stabilita tfidicky, rychlost a pfesnost tfidéni.
Navaznosti Aktivita 5
Zadani

e Pokracujte v zapocatém modelu tfidicky barevnych kostek.

o Vytvorte jiny systém tfidéni do beden.

Jak postupovat

1. Vzhledem k tomu, Ze mame jiz pfipraveny program s pohybujicim se pasem, doplnime o dal$i motor, ktery se
budeotacet. Na motoru boudou pfipevnény dvé "bedny", pfipadné vice.

arwDd

Zaveér

PFedchozi motor s ramenem odstranime.

Senzor zanechame na stejném misté.

Zapojime kabely.

V programu misto zvednuti ramene nastavime otoCeni motoru s bednou o dany uhel.

Nyni by to mohlo byt pfesnéjsi. Pokud se tak nestalo, mlzete to pfed oto¢enim Fesit zastavenim pasu ¢i blokovacim

ramenem.
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9 Aktivita 5 - Propadavaci tridicka

Téma

Tridicka barevnych kostek

Tematicky celek

Badani s robotickou stavebnici EV3

Motivaéni ramec

Mame rizné typy zbozi, a tak je vhodné upravit i tfidici linku. Zde je dal$i moznost
zpUsobu tfidéni.

Pocet zaki 8-10
\Vék zaka 1. a 2. roénik SS a odpovidajici roéniky gymnazii
Pomucky Roboticka stavebnice EV3 (technické dily, fidici jednotka, krokovy motor).

Strucny popis
aktivity s vyuzitim
pfistroje

Vhodné misto

Bé&Zna u€ebna vybavena pocitadi s nainstalovanym programovacim prostfedim EV3.

Cile aktivity

Zaci budou schopni sestavit jednoduchy model tfidiciho zafizeni véetné pohonu a otestovat
na moznost posunu zbozi a tfidéni.

Rozvijené kompetence

Kompetence k u€eni, k feSeni problém(. Kompetence komunikativni pfi praci ve skupiné.

Predchozi znalosti

IAktivita 4

Casovy plan Faze Cinnosti s pfistrojem Metody a formy, motivace
45 minut Vytvoreni modelu "propadavaci" Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace ¢innosti
minu tridicky vyuéujicim.
. . Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace ¢innosti
45 minut Naprogramovani modelu vyuujicim.
Zadani

e Vytvorte novou "propadavaci” tfidicku. Vlivem gravitace kostka ¢i zbozi pada dold.
e Je zastaveno pohyblivou zadbranou se senzorem, ktery rozpozna, o jaky objekt se jedna.
PFi rozpoznani se nakloni dle potfeby a zbozi spadne na pozadované misto.

Jak postupovat

PR

Vytvofime konstrukci pro propadlisté.

Budeme potiebovat pouze jeden motor na otaceni preklapéni.

Kostka spadne na plochu, ktera je obestavéna, aby nevypadia.

Naklonem plochy o urcity uhel - otaéime motor o Uhel, v naSem pfipadé 60° pak kostka spadne na jednu stranu.

PFidotvoreni "skluzavek" by zboZi putovalo déle.
5. V programu je pouZzit switch - pfepinac, ktery reaguje na dvé barvy.
Jsou zde také pfidana dvé zpozdéni.
a. Prvnije po nacteni barvy z toho divodu, aby kostka mohla dopadnout na plochu.
b. Druhé je mezi otaCenim, aby kostka méla ¢as vypadnout. V naSem pfipadé jsme ponechali 1s.

Zavér

Tento zpUsob tfidéni ma vyhodu v jednoduchosti, avS§ak musely by zde byt dobré navazujici ¢asti, aby zbozi nenarazelo a

nenicilo se. Musel by se také pfidat zasobnik.

Program EV3

Projekt ka2-tridicka.ev3 obsahuje vSechny programy. (viz. on-line kurz)
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10 Zavérecné tipy

Tipy

Studenti mohou navrhnout viastni systém tfidéni a provedeni. Bylo by vhodné za pomoci vice stavebnic spajit dva i tfi
pasy. Vytvorit tak odbocku. (Aktivita 3) K postaveni lepSiho tfidéni je vhodna i kterakoli jina stavebnice lego pro vytvoreni
koridor(.

Inspirace

(video viz. on-line kurz)
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Projektovy denik

Jméno:

Trida:

Inteligentni zdsobovaci Strucny postup (problémy fesené pfi praci, | Hodnoceni vyucujiho
robot zplsob reseni) (splnéno/nesplnéno)

Aktivita 1 - Tvorba modelu
inteligentniho
zasobovaciho robota

Datum:

Aktivita 2 - RozliSeni barev
povrchu vyrobni haly

Datum:

Aktivita 3 - Jednoduchy
pohyb robota po vyrobni
hale

Datum:

Aktivita 4 - Pfesny pohyb
zasobovaciho robota

Datum:

Aktivita 5 - Bezpecnostni
pojistka

Datum:

RozSifujici ukol - Zastaveni
na stanovisti

Datum:




Projektovy denik

Jméno:

Trida:

Krokomér

Strucny postup (problémy fesené pfi prdci,
zplsob reseni)

Hodnoceni vyucujiho
(splnéno/nesplnéno)

Aktivita 1 - Tvorba modelu
krokoméru

Datum:

Aktivita 2 - Optimalizace
mérené odchylky

Datum:

Slovni popis ndvrhu feseni
Ulohy na zakladé méreni a
testovani

Aktivita 3 - Tvorba
programu pro ovladani
krokoméru

Datum:

Zavérecné shrnuti
projektu a popis reseni

Datum:




Projektovy denik

Nazev projektu: Hlidac¢ slunecniho svitu

Jméno a prijmeni:

Splnéno

Co jsem zjistil/a

Komplikace/poznamky

Aktivita 1
Stavba
modelu
Datum

Aktivita 2
Vyhleddvdni
Datum

Aktivita 3
Vyhleddvdni
s vypocty
Datum

Rozsirujici ukol:

Na druhou stranu zapiste vyvojovy diagram pro Aktivitu 2.




Projektovy denik

Nazev projektu: Jerabové rameno

Jméno a prijmeni:

Splnéno Co jsem zjistil/a Komplikace/poznamky

Aktivita 1
Model

Datum

Aktivita 2
ovladani

Datum

Aktivita 3

ovladani
—rozsireni

Datum

Ndkres jerabu:
Typ jerabu:




Projektovy denik

Nazev projektu: Radar s grafickym vykreslovanim

Jméno a prijmeni:

Splnéno Co jsem zjistil/a Komplikace/poznamky

Aktivita 1

Stavba
modelu

Datum

Aktivita 2

Zjistovdni
objekti

Datum

Aktivita 3

Presné
zjistovani

objektl
Datum

Prostor pro provedeni k vypoctu ke spravnému zakresleni na disple;.




Projektovy denik

Nazev projektu: Tridicka barevnych kostek

Jméno a pfijmeni:

Splnéno Co jsem zjistil/a Komplikace/poznamky

Aktivita 1

Stavba
modelu

Datum

Aktivita 2

Posun
kostek

Datum

Aktivita 3

Tridéni

Datum

Aktivita 3

Tridéni

rozsifeni
Datum




Splnéno

Co jsem zjistil/a

Komplikace/poznamky

Aktivita 4

Uprava
tridéni

Datum

Aktivita 5

Propadavaci
tridicka

Datum

Prostor pro nakres tridicky




