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1 Popularizace informatiky - ivodem

Tato sekce se zamérfuje na problematiku popularizace informatiky. Pfedstavuje moznosti a
typy popularizace. Dale uvadi hlavni motivy, které by mély zaky vést ke studiu informatiky.
Uvadi moznosti mimoSkolniho vzdélavani v oblasti informatiky a na zavér pfedstavuje
moznosti ziskavani informaci o nejnovéjsich védeckych vyzkumech.

1.1 Motivace k zajmu o studium informatiky
Uloha vypoéetni techniky v dnesni dobé

PocitaCe, automatizace, tfidici linky, automatické dopravniky a mnoho dalSich zafizeni. Toto
vSe jsou zafizeni, ktera postupné v mnoha odvétvich nahradila manualni praci lidi. Pry¢ jsou
doby, kdy veskera montazni €innost byla provadéna pracovniky. Dnesni vyrobni a montazni
haly jsou asto znaéné automatizované, opatfené montaznimi stroji nebo roboty. Clovék zde
pini mnohdy pouze roli obsluhy. Montazni stroje musi byt néjakym zptisobem Fizeny,
nastavovany €i regulovany. V8echny tyto €innosti obstaravaji pocitaCe. Podobné je tomu u
robotd. Musi obsahovat urcitou mikroprocesorovou jednotku, ktera vykonava pfislusny
program. Tato automatizace mlze mit rizné stupné. Od castecné po Uplnou. Kazda vyroba
je ale specificka. Zalezi také na povaze vyrobkl a pouzitém materialu.

DalSimi sektory, ve kterych se kromé primyslu a vyroby setkame s vyuzitim po¢itacl jsou
napfiklad chemicky nebo zdravotnicky primysl. Tato odvétvi se neobejdou bez dikladné
pfipravy a analyzy latek a vzorkl. K tomu se vyuzivaji nejen rizné elektronické pfistroje a
mikroskopy, ale samoziejmé pocitace. Diky nim muzeme provadét rizné vypodty, simulace
a analyzy.

PocitaCe zasahuji také do oblasti jako Fizeni €i infrastruktura. Bez nich se neobejdou sloZité
fidici systémy v pfepravé. Pristroje zajistujici fizeni a ovladani letadel a letového provozu.

Nezasahuji do nasich Zivotu ale jen v odbornych svérach. Setkame se s nimi i ve vzdélavani
a to na vSech stupnich Skol. BézZné vyuziti maji také v administrativé a statni spravé.

Obr. 1 Computer Keyboard,
Zdroj obrazku: https://www.flickr.com/, autor: Marcie Casas, Licence Creative Commons
Attribution 2.0 Generic: https://creativecommons.org/licenses/by/2.0/.



Motivace ke studiu informatiky

Trendem dneSni doby je klesajici zajem o studium technickych oborl. Nazory na pficiny
tohoto jevu se razni. Jisté ale je, Ze bez technicky vzdélanych lidi se dnesni spole¢nost
neobejde. Jak jsme jiz zminili, technika a informacni a komunikacni technologie nas
obklopuji téméf na kazdém kroku. Pro€ by tedy méli Zaci studovat obory souvisejici s
informatikou nebo informa¢nimi a komunika¢nimi technologiemi? Jaké bude jejich pozdéjsi
uplatnéni na trhu prace? V jakych sférach?

Uplatnéni lidi vzdélanych v oblasti informacnich a komunikacnich technologii nalezneme jiz
na nizSich pozicich statni a firemni sféry. Potfeba administrativnich pracovnikl je neustala. V
kancelafich, uétarnach €i jinych oddélenich jsou potfeba zaméstnanci, ktefi ovladaji zakladni
ukony spojené s ovladanim pocitace a orientuji se v praci se zakladnimi kancelarskymi
aplikacemi. Stejné tak je tomu ale i u vyS8Sich pozic. Jedna se jak o pozice pro absolventy
stfednich Skol, tak i Skol vysokych. Zvlastni skupinou jsou poté pozice uréené pfimo pro
inzenyry vzdélané v oboru informatika.

Priprava pro pozdéjsi volbu dalSiho technického vzdélavani by tedy méla zacit jiz na
zakladni Skole. Pokud Z4ci jiz v tomto véku ziskaji kladny vztah k tomuto oboru, snaze si jej
budou volit i jako své pozdéjSi zaméreni na dalSich stupnich vzdélavani. Jejich dobra
pfiprava je dulezita také pro pfijimaci fizeni na stfedoskolsky stuper vzdélavani. Nesmime
ale na vzdélani v oboru informatiky pohlizet pouze jako na pfipravu pro stfedni Skolu. Pro
zaky, ktefi si nezvoli technické vzdélavani je to jedna ze zakladnich dovednosti pro pozdéjsi
vykonavani civilniho povolani.

Na zakladni Skole je tedy velice dllezita pozice ucitele jako motivatora k prohlubovani
znalosti v oboru informatiky. Pfispivat by k tomu mél jak volbou vhodnych a pestrych uloh,
tak i rGznorodym a aktivnim zpUsobem vedeni hodin.

Castym jevem nechuti ke studiu informatiky je asociace Zak(i s predmétem matematika, ktery
nebyva mezi zaky pfilis popularni. Velmi duleZité je tedy tento mytus vyvratit a poukazat na
dllezitost a pravou podstatu tohoto oboru.



1.2 Moznosti a typy popularizace informatiky

Moznosti a prostfedky pro motivovani zakl ke studiu informatiky nemame pouze béhem
vyuky. K rozvoji zaku a jejich pFipravé pro technické vzdélavani pfispivaji i dalsi mimoskolni
zafizeni a instituce. V tomto €lanku se pokusime nékteré z nich uvést a podat tak vyuc€ujicim
pfehled o regionalnich i dalSich moZnostech popularizace informatiky.

Exkurze

Exkurze nam napomahaiji seznamit zaky jak s historii vypoc&etni techniky, tak i pfedstavit
aktualni novinky na trhu. Zde naleznete nékolik namétu:

Praha Narodni technické muzeum. Vhodna expozice: Elektrotechnika, informatika a
akustika.

Linec Ars Electronica Center. Muzeum budoucnosti - technologické novinky.

Mnichov Deutsches Museum. Mnoho expozici, vhodna je expozice: Kommunikation, Neue
Technologien (Komunikace a Nové technologie)

Fakulta informacnich technologii VUT v Brné. Vhodna expozice: Muzeum vypocetni
techniky.

Moravské zemské muzeum Brno. Vhodna expozice: Oddéleni informatiky.

Techmania Sciece Center Plzeni. Mnoho expozici a aktivit dle véku zakad.

Vlastni muzeum

Pokud ma Skola volné prostory s moznostmi ulozeni exponatu, muze si Skola vytvofit vliastni
muzeum informatiky a mobilnich technologii. Vzhledem k rychlosti vyvoje pocitaCovych a
mobilnich technologii neni t&Zké sehnat jiz historické "kousky" téchto technologii.

V tomto muzeu se mohou nachazet i méné staré exponaty avSak rozebrané, tak aby Zaci
mohli nahlédnout do vnittku technologie. (Rozebrany HDD nebo CD, DVD-ROM)

Mezipredmétova vazba: V pracovnich ¢innostech mohou studenti vyrobit dfevéné stojanky
s popisky pro jednotlivé exponaty nebo kryty z plexiskla.

Mimoskolni aktivity

Mimoskolni aktivity souvisi spiSe s vlastni iniciativou rodi€ a déti. Vhodnou formou ale
mohou rozvijet ucivo zakladni Skoly.

Dum digitalnich dovednosti Plzen - centrum pro vzdélavani s ICT technologiemi.

Stanice mladych technikd Plzef (Stfedisko volného ¢asu Radovanek) - Znaéné mnozstvi
krouzku (vhodné napfiklad programovani, LEGO robotika nebo elektrotechnika).

Krouzky informatiky vedené pfri zakladnich Skolach

K rozvoji zaku v oblasti informatiky pfispivaji mnohé zakladni Skoly dal§imi mimoskolnimi
aktivitami. Casto se jedna o krouzky informatiky. NiZe naleznete pFiklad &tyF zakladnich $kol
v Plzni, které krouzky informatiky realizuji.


http://www.ntm.cz/muzeum/sbirkova-oddeleni/elektrotechnika-informatika-akustika
http://www.aec.at/center/de/ausstellungen/
http://www.deutsches-museum.de/ausstellungen/
http://www.fit.vutbr.cz/FIT/museum/index.php.cs?id=1745
http://www.mzm.cz/oddeleni-informatiky/
http://www.techmania.cz/
http://www.dddplzen.eu/
http://www.radovanek.cz/index.php/component/krouzky/

10. ZS Plzen
22. 7S Plzefi
25. 78 Plzen
31. Z8 Plzen

(odkazy viz. on-line kurz)

1.3 Moznosti ziskavani informaci z nejnovéjsSich védeckych vyzkumu

V dnesni dobé je jednim z nejrychlejSich zplsobu, jak ziskat informace, internet. Dfive nez
se nékteré informace dostanou do tisténych periodik, jsou ¢asto publikovany na webu. V
tomto Clanku pfedstavime nékolik webovych stranek vénujicich se technice, védeckym
vyzkumum a informatice.

Webové stranky vénujici se novinkam ze svéta védy a technologii:
Technet.cz - Web, ktery je soucasti Idnes.cz a vénuje se novinam v oblasti technologii.
21. stoleti - Casopis popisujici moderni poznatky z v&dy a techniky.

ScienceWeek.cz - Portal shriujici ¢lanky ze svéta techniky z rdznych web(.

ScienceWorld.cz - Web pfedstavujici novinky ze svéta védy.

Grafen.cz - Technicky portal pfedstavujici novinky z oblasti technologii.
Webové stranky vénujici se informatice a vypocetni technice:

Mnoho Ceskych webovych stranek se vénuje Cisté vypocletni technice. Pfedstavime proto
také nékolik z nich, které se zaméfuji na oblasti hardware, software, internet a multimédia:

CZC.cz - Web vénujici se novinkam v elektronice a vypocetni technice.
PC World.cz - Web obsahujici informace z oblasti hardware, software i internetu.
Zivé.cz - Web predstavujici novinky ze svéta pocitadd.

JNP.cz - Jak na pocita¢€ - Web obsahujici rady z oblasti pocitaci (hardware a software).

CHIP.cz - Webova alternativa ¢asopisu o pocitacich.

Svét hardware - Web vénujici se novinkam v oblasti fyzickych komponent pocitace.
PCTuning - Web, ktery pfedstavuje novinky v oblasti hardware, software a multimédii.
Root.cz - Web vénujici se OS Linux.

MS Virtual Academy - Virtualni Skolici kurzy produktt Microsoft



http://www.zs10.plzen.eu/domu/aktuality/nabidka-zajmovych-utvaru.aspx
http://www.22zsplzen.cz/22-zakladni-skola-plzen/volny-cas/
http://www.zs25plzen.cz/vzdelavani/zajmove-krouzky/
http://www.zs31.plzen-edu.cz/nase-skola-1/informatika/zajmovy-krouzek-informatiky.aspx
http://technet.idnes.cz/
http://21stoleti.cz/
https://phix.zcu.cz/moodle/http:/www.scienceweek.cz/
http://www.scienceworld.cz/
http://www.grafen.cz/
http://www.czc.cz/
http://pcworld.cz/
http://www.zive.cz/
http://jnp.zive.cz/
http://www.chip.cz/
http://www.svethardware.cz/
http://pctuning.tyden.cz/
http://www.root.cz/
http://www.microsoftvirtualacademy.com/

2 Naméty pro aktivity zajmového krouzku

V této ¢asti se studenti seznami s realizaci nékolika modelu ze stavebnice EV3, kde vyuziji
nejen schopnosti vytvofit model ze stavebnice LEGO, ale i ho ozivit. Budou vymyslet
algoritmy pro zprovoznéni a spravnou funkénost robotického modelu. VSechny modely jsou
pojaty odlehéenéjsi a zabavnéjsi formou.

2.1 Popularizace informatiky — LEGO EV3 - robot v bludisti
Robot v bludisti

Projekt Robot v bludisti je zaméFeny na moznosti pohybu a orientace robota sestaveného z
robotické stavebnice LEGO Mindstorms EV3 v prostoru. Rizeni pohybu robota je u
stavebnice realizovano pomoci servomotorl. Jejich Fizeni mlze byt provadéno nékolika
zpUsoby. Zaci se b&hem této aktivity naudi vSechny tyto moznosti vyuzivat. Vyzkousi si
nékteré praktické metody urCovani vzdalenosti pfi prijezdu robota vyty¢enou drahou.
Veskeré znalosti si upevni diky procvi¢eni na navrzenych ulohach, které simuluji riizné
situace prljezdu robota vyty¢enou drahou rizné slozitosti a ¢lenitosti.

Obr. 1 Labirinto Verde de Nova Petrépolis - RS - Brasil,

Zdroj obrazku: http://commons.wikimedia.org/wiki/File:Labirinto_Verde.jpg, autor: Lucia
Bischoff, Creative

Commons Licence (CC BY-SA) <http://creativecommons.org/licenses/by-sa/4.0/deed.en>

Doporuéeny multimedialni material

Webova stranka slouZzici jako databaze lokaci bludist po celém svété -
http://www.labyrinthlocator.com/.



http://www.labyrinthlocator.com/

Urcéovani ujeté vzdalenosti

Pokud budeme chtit vytvaret program, diky kterému musi robot urazit nam pfedem znamou
vzdalenost, dostavame se pred prvni problém, ktery musime vyreSit. Pro ovladani
servomotort LEGO Mindstorms EV3 totiz mame k dispozici tfi rezimy ovladani:

e otaceni motoru po urcitou dobu udavanou v sekundach,
o otaceni motoru o urCity pocet stupnu (0 - 360°) -> 360° = 1 otacka,
o otaceni motoru o urCity poCet otacek.

Na zakladé tohoto zjisténi vyvstava otazka, jak zjistit a v &em urcit vzdalenost, pokud ma nas
robot ujet napfiklad 30 cm? Pro pfesné méfeni vzdalenosti mame nékolik mozZnosti a ty si
neni pfedstavime.

Méreni ujeté vzdalenosti

Prvni z moZnosti jak urCovat vzdalenost, kterou robot urazi je vyjadfit ji po¢tem otacek, které
ma motor vykonat. Timto zpisobem vzdy docilime stejné vzdalenosti, ktera neni ovlivnéna
rychlosti otaceni motoru. Vyvstava ovsem jeden zasadni problém. Jakou vzdalenost robot
urazi, kdyz se motor, ktery jej pohani, oto€i o jednu &i vice otacek? Tuto vzdalenost mizeme
Zjistit nékolika zplsoby.

o Zméreni piredem pripravené drahy - jednim z nejjednodussich feSeni, kieré nam
pomduze zjistit ujetou vzdalenost mize byt prosté zméfeni ujeté vzdalenosti pfi
provedeni jedné otacky. Ve vyuce je mozné si pfipravit jednoduché papirové méfitko
dlouhé alespon 30 cm. Diky tomu budeme mit pfehled, jakou vzdalenost nas robot pfi
ujeti jedné otacky urazi a dale si jiz pfi nastavovanich dalSich vzdalenosti budeme
jistéjsi.

o MeéFitko ke stazeni ve formatu PDF - vytvofeno pro Eernobily tisk na papir
formatu A4. Navrzeno pro méfeni malého poctu otaek (navrzeno na 25 cm
nebo pomoci slepeni obou dild rozsifitelné na 50 cm).

e Oznaceni vychozi pozice kola - pfi drobném nataceni €i vyjadfeni ujeté vzdalenosti
v otackach si miizeme pomoci znackou na plasti kola. Re$enim mize byt znagka
bilym fixem na ¢erném plasti. Ta nam bude oznacovat vychozi pozici. Po provedeni
pohybu zjistime, o kolik otacek se zménila vychozi pozice oproti aktualni. Ziskame
tak hodnotu vyjadifenou poétem otacek.

e Na obrazku muzete vidét pfiklad s vyuzitim oznaceni vychozi pozice na plasti
kola. Znacku jsme natocili smérem doll. Nasledné oto€ime kolem robota
napfiklad o ¢tvrt otacky a bud metrem nebo pomoci méficiho prouzku papiru
zZjistime, ze nas robot urazil napfiklad 5 cm. Vzdalenost u tohoto pfikladu
zavisi na velikosti pouzitého kola.


https://phix.zcu.cz/moodle/pluginfile.php/131326/mod_book/chapter/12548/MERITKO_CNB.pdf

Smeér pohybu

napi. 5 cm

Méreni pomocnym prouzkem papiru - kompromisem mezi pfedchozimi dvéma moznostmi
je méfeni pomoci prouzku papiru, ktery nam bude slouzit ke zméreni ujeté vzdalenosti.
Prouzek omotame kolem plasté kola a zméfime tak, jakou vzdalenost robot urazi, pokud se
kolo otoci kolem své osy. Je dobré tuto €innost kombinovat s oznacenim vychozi pozice.

Vyuziti méreni u jednotlivych rezima
Otaceni motoru o urcity pocet otacek

PFi méfeni vzdalenosti, kterou robot urazi pokud jeho pohyb fidime pomoci poc¢tu
vykonanych ota¢ek motoru, mizeme vyuzit vSechny tfi pfedchozi moznosti méfeni. Draha,
kterou robot urazi navic neni ovlivnéna rychlosti pohybu. Zavisi pouze na zadaném poctu
otazek.

Otaceni motoru o urcity pocet stupnu

Ve své podstaté se jedna o stejny zplsob Fizeni jako u fizeni poétem otacek. Plati totiz
jednoduchy vztah, kde 1 otacka = 360°.

Otacéeni motoru po uréitou dobu

Doba otaceni jednoho ¢&i vice motor( se v tomto pfipadé udava v sekundach. Opét si
muzeme na Uvod zméfit, jakou vzdalenost robot urazi napfiklad za 5 sekund. Musime ovSem
brat v potah dulezity fakt. Ujeta vzdalenost zavisi na rychlosti otaceni motoru. Jinou
vzdalenost robot za 5 vtefin ujede rychlosti 50% a dvojnasobnou, pokud pojede rychlosti
100%.



Moznosti pohybu robota
Pohyb vpied
Moznosti realizace

Nejjednodussi pohyb, ktery budeme pfi prujezdu robota bludistém potfebovat, je pfimy
pohyb vpfed. V EV3 mizeme vyuzivat nasledujici moznosti fizeni:

e Tizeni pomoci €asu v sekundach (viz ilustracni foto)

e Tizeni v Uhlovych stupnich (0 - 360°), kde 360° se rovna jedna otacka (viz ilustracni
foto)
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e Tizeni pomoci podtu ota¢ek vykonanych motorem (viz ilustraéni foto)
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Posledni moznosti je nekone¢né otaceni motoru. To nam ale pro bezproblémovy prachod
robota bludistém nepomuze, protoZze nam neumoznuje fidit dobu pohybu.

Realizace pohybu vpred
Chceme-li, aby se robot v EV3 pohyboval vpfed, musime dodrzet nasledujici nalezitosti:

e spravné zvolit pfisludné vystupni porty, na které jsou motory pfipojeny (A, B, C nebo
D),

e U smeéru fizeni nastavit pfimy smér,
o nastavit dobu otaceni (v sekundach, stupnich i otackach).

Poznamka: Nezapomerite na to, Ze pokud Fidite motory po ur&itou dobu vyjadfenou v
sekundach, tak motor urazi riznou vzdalenost v zavislosti na rychlosti otaceni, kterou
nastavite.



Nataceni do stran

S pohybem vpfed si pfi prdjezdu bludistém nevystacime. Nas robot se bude muset natacet
rznymi sméry. Pro to, abychom jej natocili pozadovanym smérem muzeme vyuzit dva
zakladni zpusoby realizace.

Otaceni kolem své osy

Prvni moznosti nata€eni je otaCeni kolem osy robota. Provadi se tak, Zze motor, ktery je

umistén na strané, na kterou se ma robot natocit se v potfebny okamzik zastavi a druhy
motor se zaCne otacet kolem své osy. OpiSe tak ¢ast kruZnice a zastavi se v potifebném
sméru. Nevyhodou tohoto zplisobu je to, Ze otaceni o vétsi uhel trva delSi dobu, protoze

kolo, které se nataci musi opsat velkou ¢ast kruznice.
. v 1 ' ' 1t
otacCi se stoji

Otaceni o urcity uhel

Druha moznost feSi nedostatek otaCeni kolem své osy. Jedna se o zpUsob nataceni, ktery je
zaloZen na principu nataceni pasovych vozidel. Pro dosazeni pozadovaného uhlu nato€eni
se kolo, které je na stran&, kam chceme aby se robot natocil, otaci vzad a druhé kolo vpred.
Diky tomu musi pro natoCeni vykonat kazdy motor kratSi pohyb nez ten, ktery vykonava
jediny motor pfi ota¢eni kolem své osy.

otaci se ' l

otaci se
inverzné



Metodicky list pro dlouhodoby badatelsky projekt

Téma

Prujezd bludistém

Tematicky celek

Robot v bludisti

Motivaéni ramec
projektu

Bludisté, labyrinty a dalSi hfiCky, to mohou byt prostfedky pro to, abychom
naseho robota naucili co nejpreciznéjSimu pohybu na kratsi i delSi
vzdalenosti. V tomto projektu se naucite pracovat se servomotory
robotické stavebnice LEGO Mindstorms EV3, tak abyste dokazali
sestrojeného robota dostat z jednoho konce vyty¢ené drahy nebo bludisté
Uspésné do cile.

Pocet zaku 8 - 10 studentt
Veék zaku 6. az 9. roénik ZS
Pomucky Roboticka stavebnice EV3 (technické dily, fidici jednotka)

Vhodna mista

BéZna uCebna vybavena pocitaci s nainstalovanym programovacim

li .
rea.lzace prostfedim EV3 a dostateCnym prostorem pro rozloZeni planu bludisté.
projektu

Cilem projektu je naudit zaky:
e vyuzivat servomotory k ovladani pohyblivého robota,
Cile aktivit
e méfit vzdalenosti potfebné pohybu robota bludistém,
o Fidit robota pfi prijezdu bludistém vSemi sméry.
Rozvijene Kompetence k uceni, k FeSeni problému.
kompetence
Pfedchozi .
. Znalost prace se servomotory.
znalosti

Mezipfedmétové
vztahy

Informatika, matematika.

Casovy plan

Faze projektu Metody a formy, motivace
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Seznameni se stavebnici , tvorba

Spoluprace studentl ve skupinach,

2 x 45 minut . oy X .. . “
X nu modelu, prace na aktivité 1. koordinace Cinnosti vyucujicim.
45 minut Prace na aktivité 2. Spoluprace vs.tudenftu vevsl.<,up’)|nach,
koordinace Cinnosti vyucujicim.
, Hodnocena bude pribézna prace na projektu a vysledky a postup zakd
Hodnoceni v . L
pfi praci na jednotlivych aktivitach.
Navaznosti Zadné.

11




Aktivita 1 - Prajezd jednoduchym bludistém

Téma Prujezd jednoduchym bludistém
Tematicky i o bot v bludist
celek
S bludisti a labyrinty se setkame v parcich zamku i riznych zabavnych
centrech. Ve spojitosti s robotickou stavebnici ale mizeme naseho robota
Motivacni potrapit orientaci ve vlastnoruéné vyrobeném bludisti. Jedna se o pfesnou a
ramec precizni ¢innost. Robot nesmi vybo it z vytyené drahy a navic se musi
uspésné dostat do cile. Pomysinym zabloudénim je sjeti ze stanovené drahy
¢i nenalezeni bezpecné cesty do cile.
Pocet zakli | 8 - 10 studentu
Veék zaku 6. az 9. roénik ZS
. Roboticka stavebnice EV3 (technické dily, fidici jednotka) - vlastnoru¢né
Pomducky , o
sestaveny model pojizdného robota.
. Z4ci si sestavi libovolny model pojizdného robota uzptsobeny k projeti
Struény . . .. , Y g . iy v o
opis vytvofenym bludistém. Na zakladé drahy stanoveného bludisté zaci vytvofi
Zkfi)vit S program, diky kterému robot najde cestu ze zaCatku bludisté do cile s vyuzitim
v uiitl}/m pohybu vpfed a nato¢enim o 90° v obou smérech. PFi vytvafeni programu zZaci
Y, : uplatfuji metody a zpUusoby méfeni vzdalenosti s robotickou stavebnici a
pristroje o ac . s C ey
upravuji program tak, aby prajezd robota byl co nejplynulej$i a nejpfesnéjsi.
Vhodné Bé&Zna uCebna vybavena pocitaci s nainstalovanym programovacim
misto prostfedim EV3 a dostateCnym prostorem pro rozloZeni planu bludisté.
Zaci se naudi vytvofit program k projeti robota stanovenym bludistém. Osvoji
. o si zplsoby méfeni vzdalenosti a zohledni tyto znalosti pfi vytvareni programu.
Cile aktivity - . . o .
Budou schopni fidit robota vSemi sméry a pfesné urCovat a pfi programovani
pouZzivat nataCeni o libovolny uhel.
Rozvijene Kompetence k uceni, k feseni problémd.
kompetence
Pfedchozi .
. Prace se servomotory.
znalosti

12




Casovy

Faze Cinnosti s pfistrojem

Metody a formy, motivace

plan
, Vytvoieni modelu Individualni seznameni studentt se stavebnici,
20 minut i, . . L . e
pojizdného robota. tvorba modelu, koordinace €innosti vyucujicim.
10 minut Vytvafeni programu pro Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace
presny prljezd bludistém. ¢innosti vyucujicim.
20 minut Tvorba programu pro Spoluprace studentl ve skupinach, koordinace
rozSitujici ukol. ¢innosti vyucujicim.
.| Hodnocena bude pribézna prace na vytvareném modelu. Na zavér bude
Hodnoceni . C N .
zhodnocena kvalita, originalita, funkénost a Uplnost modelu a programu..
Navaznosti | Na tuto aktivitu navazuje Aktivita 2 - Prdjezd €lenitym bludistém.
Zadani

Vytvoite program, pomoci kterého robot projede jednoduchym bludistém.

1. Pripravte si nasledujici model bludisté.

Muzete si jej sestavit nebo si vytisknout pfilozeny model, ktery si slepite z

jednotlivych tisténych dild.

2. Pedlivé si zmérte vzdalenost, kterou ma robot urazit.

3. Zvolte si vhodny zpUsob Fizeni robota pro co nejpfesnéjsi ujeti potfebné vzdalenosti.

4. VyzkouSejte, ktery zpusob nataceni bude vhodny pro realizaci natoceni o 90°.

5. Program zkompletujte.

13




Vzorovy program ve formatu .ev3 ke stazeni

Graficky navrh bludisté ke stazeni (v PDF) ve formatu A2

Upozornéni: PfiloZeny program je pouze orientacni. Ujeté vzdalenosti a potfebna natoceni
je potfeba upravovat v zavislosti na velikosti tisténého bludisté.

Rozsirujici zadani

Na zakladé znalosti ziskanych v pfedchozim ukolu sestavte program, diky kterému robot
projede nasledujici bludisteé.

1. Bludisté opét budto sestavte nebo slepte z jednotlivych tisténych dilG.

2. Vytvofte program s vyuzitim pohybu vpfed a nato¢eni o 90° v obou moznych
smérech.
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https://phix.zcu.cz/moodle/pluginfile.php/131326/mod_book/chapter/12550/JEDNODUCHE_BLUDISTE.ev3
https://phix.zcu.cz/moodle/pluginfile.php/131326/mod_book/chapter/12550/DRAHA1.pdf

Vzorovy program ve formatu .ev3 ke stazeni

Graficky navrh bludisté ke stazeni (v PDF) ve formatu A1

Graficky navrh bludisté ke stazeni (v PDF) ve formatu AO

Upozornéni: PfiloZeny program je pouze orientacni. Ujeté vzdalenosti a potfebna natoCeni
je potfeba upravovat v zavislosti na velikosti tisténého bludisté.

(odkazy viz. on-line kurz)
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https://phix.zcu.cz/moodle/pluginfile.php/131326/mod_book/chapter/12550/ROZSIRUJICI_ZADANI.ev3
https://phix.zcu.cz/moodle/pluginfile.php/131326/mod_book/chapter/12550/DRAHA2_A1.pdf
https://phix.zcu.cz/moodle/pluginfile.php/131326/mod_book/chapter/12550/DRAHA2_A0.pdf

Aktivita 2 - Prajezd ¢lenitym bludistém

Téma Prujezd Elenitym bludistém

Tematicky i o bot v bludist

celek
Bludisté neobsahuji pouze rovné useky nebo rohy ve tvaru pravého uhlu.

Motivaéni Jedna se o Clenité a pestré vytvory. Musime proto naseho robota naudit

ramec orientovat se i v jiném prostiedi. Vytvofime si proto program, ktery jej tuto
¢innost naudi.

Pocet zakli | 8 - 10 studentu

Veék zakl 6. az 9. roénik ZS

, Roboticka stavebnice EV3 (technické dily, fidici jednotka) - vliastnoru¢né

Pomucky , N
sestaveny model pojizdného robota.
V této aktivité Zaci zurocCi teoretické znalosti ziskané béhem tohoto projektu a
procviCeni v Aktivité 1 - Prljezd jednoduchym bludistém. Nyni bude jejich

Struény ukolem vytvofit program, ktery bude slouZit k projeti robota navrzenym

popis bludistém, ve kterém bude nutné realizovat jak pohyb vpfed, tak nata¢eni do
stran. Nataceni nebude ale realizovano pouze o 90°, ale takeé o jiny, ostry
uhel.

Vhodné BéZna u€ebna vybavena pocitaci s nainstalovanym programovacim

misto prostfedim EV3 a dostateCnym prostorem pro rozloZeni planu bludisté.
Cilem aktivity je naucit Zaky pracovat se servomotory tak, aby dokazali

Cile aktivity | vytvaret programy pro fizeni pojizdného robota vSemi sméry. Nauci se
reagovat na rlizné situace, které pfi ovladani mohou nastat.

Rozvijene Kompetence k uceni, k feSeni problému.

kompetence

Predchozi Prace se servomotory, znalost zpUsobu ur€ovani vzdalenosti, znalost fizeni

znalosti pojizdného robota vSemi sméry.

Sasovy Faze Cinnosti s pristrojem Metody a formy, motivace
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plan

Navrzeni vhodného postupu feSeni,

Spoluprace studentl ve skupinach,

10 minut ey e , , . . . .
méfeni potfebnych vzdalenosti. koordinace €innosti vyuCujicim.
. . - Spoluprace studentl ve skupinach,
35 minut Tvorba, ladéni a testovani programu. P p .. . - p
koordinace €innosti vyucCujicim.
.| Hodnocena bude prubézna prace na vytvareném modelu. Na zavér bude
Hodnoceni . Co N .
zhodnocena kvalita, originalita, funk&nost a uplnost modelu a programu..
Navaznosti | Zadné.
Zadani

Vytvoite program, pomoci kterého robot projede ¢lenitym bludistém.

1. Pfipravte si nasledujici model bludisté.

Muzete si jej sestavit nebo si vytisknout pfilozeny model, ktery si slepite z

jednotlivych tisténych dila.

2. Na zakladné metod a principu méreni, které jste se v této aktivité naucili, si zmérte
potfebné vzdalenosti a uhly, které musi robot projet.

3. Vytvorte program, diky kterému robot bludisté co nejpfesnéjsi projede.

Vzorovy program ve formatu .ev3 ke stazeni

Graficky navrh bludisté ke stazeni (v PDF) ve formatu A0

Upozornéni: Pfilozeny program je pouze orientacni. Ujeté vzdalenosti a potfebna natoceni
je potfeba upravovat v zavislosti na velikosti tisténého bludisté.

17



https://phix.zcu.cz/moodle/pluginfile.php/131326/mod_book/chapter/12551/CLENITE_BLUDISTE.ev3
https://phix.zcu.cz/moodle/pluginfile.php/131326/mod_book/chapter/12551/DRAHA4_A0.pdf

Multimédia k dlouhodobému projektu

Doporuéeny multimedialni material

Anglicky material zabyvajici se fizeni servomotora robota: ZDE (odkaz viz. on-line kurz)
Video vénuijici se fizeni robota v EV3:

(video viz. on-line kurz)
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https://sites.google.com/site/gask3t/lego-ev3/the-missing-commentaries/ev3-basics

2.2 Popularizace informatiky — LEGO EV3 — Pout’ova atrakce

Ultrasonic game

Ultrasonic game je hra uréena pro kazdého, kdo si chce zlepsit svlj odhad a postieh.
e« Hrac obdrzi zafizeni - ergonomicky tvarovanou pistoli s ultrazvukovym senzorem.

e Po zaznéni slova "start" ma 3 sekundy na to, aby si pfe€etl vzdalenost v centimetrech
zobrazenou na displeji a v mistnosti a namifil pistol vhodnym smérem proti objektu Ci
zdi ve spravné vzdalenosti.

¢ Vzdalenost je generovana nahodné.

o Vysledek je vyhodnocen s toleranci 20 cm, za spravny odhad dostane bod.
o Nasleduje kratka pauza, aby si hra¢ mohl precist vysledky.

e P¥i kazdém pokusu se vyhodnocuje chyba a to i pfi spravném odhadu.

o Na zavér se zobrazi pocet ziskanych bodl a pramérna chybovost. Pokud hrac
nepotvrdi vzdalenost do 3s dostava chybu 250cm.

Tato hra je vhodna pfedevSim pro zlepSeni odhadu pro méfeni vzdalenosti avSak pouze v
rozmezi 15-250. (Z dlivodu bezpec€nosti je zadano rozmezi od 15, aby hra¢ neposkodil
zarizeni pfi pfiblizeni.
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Poznatky do bézného Zivota

Zaci se seznami s funkci ultrazvukového senzoru a také jim to trochu pFibliZi fedeni téchto
riznych videoher, ktery byvaly (i jsou na poutich) a dnes se pfevazné nachazeji na hernich
konzolich, kde se rovnéZz vyuziva méfeni vzdalenosti pro vyhodnoceni, a¢ za pomoci jinych
senzord.

Poznatky pro technologie

Nejen, ze je vice pfiblizena technologie ultrazvuku, ale zaci si zlepsi programovaci
schopnosti, kde budou muset vymyslet kombinace cykl( a rozhodovani pro spravné
vyhodnoceni vysledkl a chovani zafizeni.

K dispozici je i nahled na sloZené zafizeni a opét jednoducha varianta i kompletni.
Otazky k zamysleni
Jak vyhodnocuje pohyb "Kinect" pro konzoli Xbox?

Jak vyhodnocuje pohyb "Move" pro konzoli PlayStation?

20



Metodicky list pro dlouhodoby badatelsky projekt

Téma

Ultrasonic game

Motivaéni ramec
projektu

Poutové atrakce k nam pfijizdi nebo jednotlivé atrakce nalezneme v
zabavnich centrech. Soucasti jsou i rlizné videohry, které vSak dnes
nahrazuji herni konzole. My si mizeme vytvofit viastni hru za pouziti
jednotky EV3 a ultrazvukového senzoru.

Vék zaku

6. az 9. roénik ZS

Pomucky

Roboticka stavebnice EV3 (technické dily, fidici jednotka)

Vhodna mista

Bé&Zna uCebna vybavena pocitaci s nainstalovanym programovacim

rea!lzace prostfedim EV3
projektu
Cilem projektu je naucit zaky:

e méfit vzdalenosti potfebné k vyhodnoceni spravného usudku
Cile aktivit

o vyuzivat cykll a vétveni v programu

o Zlepsit svij vlastni odhad pro vzdalenosti a postfeh
Rozvijene Kompetence k uceni, k feSeni problému.
kompetence
ZP;ZIdOCSrT[iOZI Znalost prace s ultrazvukovym senzorem a jednotkou EV3

Mezipfedmétoveé
vztahy

Informatika, matematika, technicka vychova

Casovy plan Faze projektu Metody a formy, motivace

45 minut Seznameni se stavebnici, tvorba | Spoluprace studentl ve skupinach,
modelu, prace na modelu koordinace Cinnosti vyucujicim.

45 minut Tvorba zakladniho programu a Spoluprace studentt ve skupinach,
testovani koordinace Cinnosti vyucujicim.
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Tvorba vylepené varianty a

Spoluprace studentl ve skupinach,

2 x 45 minut L . .. . ‘e .
testovani koordinace cinnosti vyucujicim.

Hodnoceni vadml)c.ena bude prubé&zna prace na projektu a vysledky a postup zaku
pfi praci.

Navaznosti Zadné.

22




Zadani tvorby zarizeni i programu

Téma PrUjezd jednoduchym bludistém

Tematicky i o bot v bludit

celek
Poutové atrakce k nam pfijizdi nebo jednotlivé atrakce nalezneme v
zabavnich centrech. Soucasti jsou i rizné videohry, které vSak dnes nahrazuji
herni konzole. My si mGzeme vytvofit vlastni hru za pouziti jednotky EV3 a

Motivacni ultrazvukového senzoru. Vice se vam tak pfiblizi jak funguji dnesni senzory

ramec na hernich konzoli. NaSe hra ma oproti ostatnim jeden rozdil - je vzdélavaci.
ZlepSi vas odhad v ur€ovani vzdalenosti a to v rozsahu 0-255 cm. Vyuzijes to
pfi nakupu véci, stavbé modell apod. Samoziejmé plati "Dvakrat mér a
jednou fez" ale dobry odhad je vhodny.

Pocet zakt | 8 - 10 studentl

Veék zaku 6. az 9. roénik ZS

Pomucky Roboticka stavebnice EV3 (technické dily, Fidici jednotka).

Struény ., . . , - . . .

oDiS Zaci si sestavi libovolny model ultrazvukové pistole pripravené pro nasi hru.

gkfi)vi s Hlavni Casti je vytvofeni programu, ktery bude kontrolovat spravnost

v uéitlym vzdalenosti tedy porovnani nahodné vylosované vzdalenosti a uzivatelem

Y, . nameérené.

pfistroje

Vhodné BéZna u€ebna vybavena pocitaci s nainstalovanym programovacim

misto prostfedim EV3 a dostateCnym prostorem pro pohym s "ultrazvukovou pistoli".
Zé&ci se naudi vytvorit program k pouZivani senzoru a $ir§i programové

Cile aktivity | struktury. Osvoji si zpusoby méfeni vzdalenosti a zohledni tyto znalosti pfi
vytvareni programu. Budou schopni fidit béh hry a vyhodnocovat vysledky.

el Kompetence k uceni, k feSeni problému.

kompetence

zPr:Z?oCsr':iOZI Prace se stavebnici LEGO EV3 a ultrazvukovym senzorem.
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Casovy

Faze Cinnosti s

Metody a formy, motivace

plan pfistrojem
Motivaéni &ast a C . . . .
. . . Individualni seznameni studentd se stavebnici,
45 minut vytvofeni modelu . .. . Yo .
: tvorba modelu, koordinace Cinnosti vyucujicim.
pistole
45 minut Tvorba programu UG-1 | Spoluprace studentt ve skupinach, koordinace
a testovani ¢innosti vyucujicim.
45 minut Tvorba programu UG-2 | Spoluprace studentt ve skupinach, koordinace
a testovani ¢innosti vyucujicim.
45 minut Tvorba programu UG-3 | Spoluprace studentd ve skupinach, koordinace
a testovani ¢innosti vyucujicim.
.| Hodnocena bude prubézna prace na vytvafreném modelu. Na zavér bude
Hodnoceni . S " .
zhodnocena kvalita, originalita, funkénost a Uplnost modelu a programu.
Navaznosti | Tato aktivita je samostatna, ktera se déli na 4 ¢asti.
Program Program obsahuje vSechny tfi ¢asti: ev3-ka3-ultrasonicgame.ev3
Zadani

Vytvoite model nadéasové pistole, kde se nachazi misto hlavné ultrazvukové senzory.

Model obsahuje jednotku EV3, jedno tlacitko a ultrazvukovy senzor.

Jednoducha varianta: U jednodussi varianty neni jednotka EV3 spojena s pistoli.

vvvvvv

aby byla snadno uchopitelna a jednotka EV3 nespadia.

Program bude umét:

1. Oznamit start hry.

2. Vylosuje ndhodnou vzdalenost z rozsahu 15-250. (250 (255 je maximum senzoru) a

15 zadame z duvodu, aby nebyly losovany kratsi vzdalenosti a hra€ nemusel blizko

ke sténé a nedoslo tak k poskozeni.

3. Po vylosovani se zobrazi hodnota na displeji.
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https://phix.zcu.cz/moodle/pluginfile.php/130082/mod_book/chapter/10399/ka3-ev3-ultrasonicgame.ev3

10.

11.

12.

13.

14.

Hra¢ ma 3 sekundy, aby spravné namifil na zobrazenou vzdalenost a "vystielil".

Po "vystfelu" - ur€eni vzdalenosti program vyhodnoti, zda bylo spravné s toleranci +-
20cm.

Pokud ano, hra¢ dostane bod.
Pokud ne, hra¢ nedostane bod.
Pro obé moznosti také zobrazime, i kolik CM se hrac spletl vi&i vylosovanému Eislo.
Zapocitame chybu, kterou provedl.
Pokud hrac¢ "nevystieli" do dvou sekund, zapocCitavame chybu 255cm.
Po vyhodnoceni se chvili vy¢ka a znovu se provadi losovani a cyklus se opakuje.
Losuje se celkové po sobé 5 Cisel.
Po odstfileni 5 Cisel zobrazime,
1. kolik hra¢ celkové nasbiral bodu.
2. jakou mél hra¢ pramérnou chybovost.
Celou hru doplnime o vhodné zvuky a blikani. Napfiklad:

1. P¥i spudténi oznamime, Ze je hra pfipravena a ¢ekame na stisk spousté.
Nechame blikat &i svitit oranZovou.

2. Po vylosovani Cisla upozornime slovem "Start", aby hra¢ stfilel. Neblika a
nesviti nic, aby to hrace nerusilo.

3. P¥i spravném urceni vzdalenosti - pifehrajeme "kladny" zvuk a rozblikame
zelenou.

4. Pfi Spatném urCeni vzdalenosti - pfehrajeme "zaporny" zvuk a rozblikame
Cervenou.

5. P¥i opozdéni stfelby pfehrajeme "zaporny zvuk" a rozblikame Cervenou.

6. Pfi zobrazeni hodnoceni neblika nic, tak aby to hra¢ mohl snadno precist.

Celou hru Ize jesté modifikovat napfiklad:

v poctu kol
ve velikosti tolerance

Casovych prodlevach

a tim ur€ovat obtiZznost hry.

RozSireni

Také muzeme jinak blikat a prehravat zvuky.
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e Zajimava by byla kombinace, kdyby hra¢ stfilel nékolikrat rychle za sebou, aby hra

v wviw

byla akénéjsi. Vyhodnoceni by bylo az na konci.

o P¥i vétSim poctu kol, by Slo pocitat pouzité naboje a pfidat tladitko na dobijeni
zasobniku.

Provedeni
Celé provedeni je vhodné rozdélit do nékolika casti.

Stavbu a predevsim program, kdy vytvorime zaklad, do kterého pridavame
vyhodnoceni €i rizné kontroly.

Zvuky a blikani je vhodné dotvofit na zavér. Pri kopirovani velky program (se zvuky)
zdrzuje a to i béhem testovani.

Vytvoieni modelu
Zadani
Model musi umoznovat:
e dobré uchyceni do jedné ruky se snadnym zmacknutim spousté
e vhodné umisténi ultrazvukového senzoru tak, aby nebyl ni¢im zastinén
¢ vhodné umisténi jednotky EV3, aby nedoslo k uvolnéni a padu
¢ musi mit pevnou konstrukci tak, aby nebyly Zadna ¢asti znacné pretézované

Pro tvorbu modelu se miizete inspirovat nasim modelem.

e Na program nema velikost ani tvar modelu vliv, je jen nutné spravné zapoijit senzory.

e Zapojte tak svoji fantazii a vytvoite uplné jiny model.

o Kreativité se meze nekladou.

Pro tvorbu modelu je vhodné vychazet ze zakladniho uchyceni a moznosti stisknuti spousté.

Dale je vhodné jen umisténi senzoru. Zbylé ¢asti uz nejsou rozhodujici jen upevnéni
jednotky EV3, aby byl snadno Citelny udaj. Pokud bychom pfedélali program, kdy bude
hodnota ¢tena jednotkou EV3, muze byt kdekoli.

Pro inspiraci pfidavame nékolik fotek. Na Internetu se muzete inspirovat "barcode snannery"

Zakladni ¢ast - ze které vychazi cely model
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Vytvoreni programu - UG-1

Nejprve si rozmyslime, co budeme potifebovat a sestavime jednoduchy program na
ovéfovani vzdalenosti.

Vylosovat hodnotu=>zmérit nasi hodnotu=>porovnat hodnotu=>zobrazit vysledek
Zde je posloupnost linearni a neni potfeba se nikam vracet.
1) Vlozime blok generovani nahodného Cisla a zobrazime ho na displeji v rozsahu 15-250.

2) Vlozime blok zvuk - oznameni zobrazeni Cisla. Tento blok Ize vlozit i pfed zobrazeni Cisla.
Nastavime, aby se pfehral pouze jednou a to pfedevsim, aby to necekalo na celé prehrani
zvuku a program pokracoval dal.

3) VloZime blok &ekani na stisknuti spousté. Pouze stisknuti.

4) Ziskani udaje v CM z ultrazvukového senzoru. Za to vlozime matematicky blok vypoctu
(rozSifeny). Provedeme vypocCet ziskani absolutni hodnoty (vylosovana hodnota -
nameéfena). Ziskdme naméfenou chybu.

5) Chybu vypiSeme na disple;j.
6) Hodnotu porovname, zda je mensi nez 20. Ziskame logickou hodnotu.

7) Vlozime prepinac - switch a zjiStujeme, zda jsme ziskali "true" - pfehrajeme kladny zvuk,
nebo "false" pfehrajeme zaporny zvuk.

8) Abychom si stihli pfecCist hodnotu chyby, vlozime jesté blok Eekani na stisk spousté.

Nyni jsme vytvofili jednoduchy program, ktery nam zobrazi hodnotu, my ji ur€ime za pomoci
senzoru, on ji porovna a vyhodnoti a oznami nam, jak jsme byli uspésni.

Vytvoreni programu - UG-2
Pokradujeme ve stavbé programu, na zakladé UG-1
Dotvofime: vice hernich kol, vice oznameni a vyhodnoceni,

1) Cely blok vlozime do cyklu, ktery se bude opakovat 5x. (pocet opakovani si ale mizete
zvolit sami)

2) Vytvofime lepSi bloky informovani o chybé.
3) Vytvofime proménnou chyba. Pfi kazdém priachodu pfi¢teme chybovost.

4) Muzeme pfi kazdém priichodu také scitat kladné body do proménné. (program UG-2 tuto
¢ast neobsahuje, az ¢ast UG-3)

5) Po oznameni chyby vloZime ¢asovou prodlevu se zvukovym oznamenim, aby se hrac
stacil pfipravit na dalsi kolo.

6) Po ubé&hnuti 5 kol oznamime konec hry.
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7) Vydélime hodnotu chyby poétem kol a ziskame priameérnou chybovost.

8) Primérnou chybovost zobrazime na displeji. Mlizeme také zobrazit kladny pocet bodu.

Vytvoreni programu UG-3
Program je postaven na €asti programu UG-2.

Muzeme hrat 5 kol za sebou, zobrazi se nam pocet chyb a pfipadné i pocet bodl. Je tam
v8ak mnoho &asu najit spravnou vzdalenost. Tento fakt, musime omezit.

Tento krok je pomérné komplikované;si.
1) Cely blok bude nyni opakovan do nekonecna a to celé bude v bloku, ktery se opakuje 5x.

2) Pred blok, ktery se opakuje do nekonecna, viozime timer, ktery nam bude méf¥it Cas. Pred
zaCatkem méfeni ho vzdy restartujeme.

3) Nyni pfichazime k bloku, ktery se opakuje do nekonecna.
4) Uvnitf je switch - pfepinac, ktery se rozhoduje, zda bylo stisknuto tla¢itko &i nikoliv.

5) Tlacitko nebylo stisknuto. Nasleduje dalSi rozhodovaci blok, ktery se pta, zda je €as na
timeru vétsi nez 2 sekundy, tedy 3 a vice nebo ne.

5a) Pokud ¢as neni vétsi nic se nestane a vracime se na zacatek k rozhodovacimu bloku,
zda bylo stisknuto tlacitko.

5b) Pokud je ¢as vétSi nez 2, oznamime tonem chybu, ze hra& zmeskal Cas, pfi¢teme chybu
250 do proménné chyb. A vlozime blok ukonceni opakovaciho cyklu, ktery ovéfoval, zda bylo
stisknuto tlacitko &i nikoly. Opakovaci bloky maji sva oznaceni. Je nutné zadat spravny.

6) Tlacitko bylo stisknuto. Pokud bylo tlacitko stisknuto, zlstava tam vétsi ¢ast programu,
ktery jsme pouzivali. ProtoZe se hromadi pocet opakovacich blokl (cykld), je nutné viozit
napf. vylosovanou vzdalenost do proménné.

6a) Do Casti kde byl hra€ uspésny - strefil se, vkladame &ast pficteni +1 do proménné body.
(nékdo uz toto proved! v programu UG-2) Po vyhodnoceni a€ uspéSném ¢i neuspésSném
vioZzime blok ukon&eni cyklu, ktery ovéfuje stisk tlaCitka.

7) Za timto blokem nasleduje znama &ast ¢asové prodlevy a nachazime se u cyklu
(opakovaciho bloku), ktery pocita pocet kol.

8) Pokud jiz probéhlo 5 kol, oznamime konec hry, jiz zde mame &ast pro vypocet primérné
chyby, kterou hezky graficky i s potem bodu zobrazime na displej. Hrace upozornime, aby
zobrazeni ukoncil, tedy pokraoval stiskem spousté.

9) Cely program doplnime spravné o zvuky a barevné blikani.

9a) Na zadatku programu, nez za¢ne hra, svitime Ci blikame oranzové, jakoze je hra
pfipravena. Pak svétla vypneme, aby hrace nerusila.
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9b) P¥i spravném odhadu blikame zeleng, pfi Spatném odhadu €ervené, pfi Casové prodlevé
blikame Cervené. Po té opét blikani vypiname, aby nerusili pfi dalSim kole.

10) Na zacatek programu jsme také vlozili text, ze ma hrac stisknout tladitko spousté pro
spusténi hry. Slouzi to k pohodIinému spusténi programu, aby si hra¢ mohl vzit pistoli do ruky
a pfipravit se.

Rozsireni

Tuto hru je mozné rozs$ifit o ¢ast, kdy nebudeme vysledek dlouze zobrazovat po
kazdém kole, ale oznameni provedeme kratkym tonem a hned pfistupujeme k
dalSimu cislu.

Obtiznost hry uréuji Easové prodlevy.
Na zacCatek programu si také mizeme vlozit proménné pro pocty kol apod.

Na zacCatku hry by bylo mozné nastavit pocet kol.

Hru by Slo také modifikovat, Ze by se zobrazilo velké ¢islo a hra¢ by musel v mistnosti
tuto hodnotu nasgditat.

Uplatinoval by tak nejen odhad, ale i svtj rychly matematicky vypocet. (Slo by hodnotu
scitat na displej nebo by mohla byt skryta)

Projekt obsahujici UG-1, UG-2, UG-3 ev3-ka3-ultrasonicgame.ev3

Foto a video - prototypu

Sestavena ultrasonicka pistole

Ovladani

spustte program

oznameni aktivace

pfipravte se ke hfe a az budete pfipraveni, zmacknéte spoust

ozve se "start" a zobrazi se Cislo v centimetrech

namifte pistoli na poZzadovanou vzdalenost a stisknéte do 2 sekund spoust

nastane vyhodnoceni akustickym signalem - kladné nebo zéporné a zobrazi se
chyba, o kolik jste se spletli a pfipadné se pfi¢tou body

kratka pauza na pfecteni na pfipravu k dalSimu Cislu zvuk "tikot hodin"
"start" a hra pokracuje dal
po 5 Cisle se ozve "game over" hra je u konce a prectete si vyhodnoceni

program ukonc¢ite stiskem spousté
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https://phix.zcu.cz/moodle/pluginfile.php/130082/mod_book/chapter/12621/ka3-ev3-ultrasonicgame.ev3

Druhy kabel k dotykovému senzoru by mohl byt kratsi, avdak v zakladni sadé nemame
takovy vybér a byla dodrzena podminka pouzivat dily pouze ze zékladni sady LEGO EV3.

Dobie tvarovana rukojet’ padne do ruky

a zafizeni tak nevypadava z ruky ani pfi vy$Si vaze, kdy je zakladni jednotka EV3 umisténa
nahore.

Displej ze hry

Displej pfed spusténim hry - - zobrazena herni hodnota, kterou musime strefit
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Nespravna trefa s chybou o 61,9 - - Spravna trefa s chybou o 13,9 a zapo¢teny bod (vpravo
nahofe)

Celkovy vysledek - 3 body s primérnou chybou 34,44

Video viz. on-line kurz
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