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29. Inf-5 RoboLab a Lego Mindstorms

Autor: Hana Kretinska
Datum: 25.06.2014

Rocnik: 1AV, 2AV, 3AV, 4AV, 5AV

Anotace DUMu: Vyuka robotiky pomoci stavebnice Lego a programu RobolLab. Sestaveni robotkl z
Lega a jejich programovani na pocitadi pro zaky 2. stupné ZS a odpovidajici
ro¢niky viceletych gymnazii. Programovani v Inventoru urovné 1 a 2. Nastaveni
intenzity napajeni a lokalizace portu.

Materialy jsou urCeny pro bezplatné pouzivani pro potfeby vyuky a vzdélavani na vdech typech skol
a Skolskych zafizeni. Jakékoliv dalSi vyuZiti podléha autorskému zakonu.
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4. Programovani v Inventoru arovné 1 a 2.

Na troven Pilota navazuje programovani v Inventoru. Program vznika tak, Ze se
vybiraji pfikazové ikony z palety funkci a ukladaji se do diagramu na plochu okna.
Ikony se propoji civkou od zeleného svétla po cervené svétlo, kde program kondi.
V Inventoru 1. trovné je vybér funkci omezeny a program jednodussi. Ve 4. tirovni

poskytuje plnou podporu a funkcnost, véetné LabVIEW.

Po otevfeni okna Inventoru je tfeba otevrit Paletu funkci (Functions) a okno Nastroje
(Tools) v nabidce Window.
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1 Okno Inventoru s paletami

&

L~

U jednotlivych funkci se objevuje kontextova napovéda nebo lze vyvolat Help

z panelu.

Zména numerickych hodnot

[

Nastroj vybéru ikony

Textovy néstroj k popisu zmény hodnot

I@ Retézeni (pospojovani) ikon v okné

[

Uchopeni a premisténi ikony z palety funkci

Pres File a Save uloZime program na disk. Kliknutim na bilou Sipku Start spustime

prenos programu do RCX kostky robota. Pokud prenos nefunguje, tak podle



vypsané chyby hledame problém ve spojeni ikon a logice programu. Chybna spojeni

(fetézy) vymaZeme delete z kontextové napoveédy nebo v Edit - Remove Wires.

V 1. trovni Inventoru sestavime prvni program. K dispozici mame motory, svétlo,
¢asovac a dotykovy senzor. Po startu za zelené svétlo pretdhneme ikony s motory

A a C, které otaci kola dopfedu, pfitom sviti svétlo na portu B. Po 8 sekundach se
motory zacnou otacet opaénym smérem a svétlo zhasne. Robot pojede dozadu dokud

nestisneme dotykovy senzor na portu 1. Program konci ¢ervenym svétlem.
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2 Jizda robotka dopfedu a dozadu bez cyklu

V 2. trovni Inventoru je mozné pracovat s ikonkami, které 1ze modifikovat. MiZeme
jim nastavit misto pfipojeni na RCX, ménit intenzitu napdjeni a tim volit silu motoru
nebo svitivost svétla. Modifikacni ikonky pfipojujeme zdola. Vlevo lokalizace portu a

vpravo intenzita.

Zkusime naprogramovat robotka tak, abychom zjistili, jak se otaci pfi rizné intenzité
sily motoru. 10 sekund se bude otacet jedno kolo s intenzitou motoru 3. Dalsich 10
sekund se bude otacet druhé kolo s intenzitou 5 a dalsich 10 sekund se bude otacet
s intenzitou 5 a bude pfi tom svitit s intenzitou 2. Porovname o kolik se robotek otoci

pfi rliznych intenzitdch motoru a zaroven se spotfebicem-svétlem.

t v /4 / Ve . Ve /4 v r v
;IPO vyzkouseni otacivosti pfidame do programu na zacatek a konec ¢ervenou

Sipku, oznacujici zacatek a konec opakovaciho nekonecného cyklu.

Pfi vybéru ikon s intenzitou klikneme v paleté Functions na zelenou ikonu Al

a zobrazi se modré kosoctverce s intenzitou a zelené s lokalizaci portu.



3 Motor napojeny na port C s intenzitou napajeni 5 a svétlo na portu B s intenzitou 2.

U casového spinace mtlizeme nastavit svoji hodnotu v sekundach pomoci Numeric

Constant policka.
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4 Program s cyklem a nastavenim napajeni

Ukol: Postavte robotka, naprogramujte ho tak, aby jezdil do ¢tverce a vyuZijte k tomu Sipky
cyklu. Opakujte jednu stranu ctverce a zatoceni o 90 stupriii. Porovnejte presnost jizdy a
programu tim, Ze ho nechdte opisovat ctverec v cyklu. Po kolika opakovdnich se vds robotek

odchyli od vychoziho mista?

Zdroj obrdzkii: Vlastni tvorba na PC a vlastni fotografie.



