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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 Robolab. Se§taven|’ robotkl z
Lega a jejich programovani na pocitaCi pro zaky 2. stupné ZS a odpovidajici

ro¢niky viceletych gymnazii. Programovani v Inventoru urovné 3 a 4, vétveni a
zvuKk.

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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5. Programovani v Inventoru urovné 3 a 4, vétveni a zvuk.
Prosté vétveni programu - multitasking

Po spusténi programu Inventor miZeme vybrat tiroven 3 a 4, které maji k dispozici
tény, délky tonti, mezery a moznost vétvit program a jiné struktury programu.
Chceme-li délat nékteré akce paraleln€, pak miizeme pouZzit prosté vétveni, které je
ukoncené kazdé vlastnim koncovym semaforem. Sestavime si program, ktery
rozjede robotka a soucasné bude hrat koledu ,,Rolnicky, rolnicky” a blikat svétlem po
2 sekunddach. V programu je pouzit nekonecny cyklus s ¢ervenou Sipkou a prosté
vétveni. Robotek se tak bude fitit po chodbé a bude hrat a blikat dokud ho

nechytime.
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1 Pisnicka v paralelnim procesu
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2 Paleta tonu

Programovani hudby je zdbavné a nabizi mnozstvi variant. Napsat tony za sebou
s jejich délkami, pauzami a zvySovanim oktav Sipkou. Refrén je mozné opakovat
pomoci skrolovacich ikon nebo je mozné vlozit cely soubor jiz ulozeny. Je vhodné

pouzit i zpévnik, ktery pouzivaji Zaci v hudebni vychoveé.



Vétveni s podminkou
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3 Podminky vétveni

Pfi vétveni programu miiZeme pouzit podminku IF. Pfi prabéhu programu
testujeme naprfiklad, kolik ukazuje teplomér (teplotni ¢idlo) stupiti, jaka je svételnost
u svételného cidla, kolik otac¢ek ma polohové ¢idlo, jestli bylo zmacknuto dotykové
¢idlo, jaky je ¢as na casovaci apod. Pokud je hodnota vétsi, tak se pokracuje ve vétvi,
kterd je oznacena vétsi a naopak. Hodnotu dotazu miZeme napsat do policka

konstanta.
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4 Program s vétvenim s podminkou dotyku

Sestavime si program, ktery bude na zadkladé dotykového senzoru rozhodovat o tom,
zda bude robotek vydavat dva tony jako houkajici auto nebo pojedou oba motory
doptedu 4 sekundy. Toto se bude opakovat do nekonec¢na v ¢erveném cyklu.

V druhé vétvi nesmime zapomenout motory zastavit stopkou.



5 Pouziti dotykového senzoru

Lze udélat variantu, kdy se rozhodujeme na zakladé svételného ¢idla. Svételné cidlo
musime otestovat na danou svételnost okoli. Svételné ¢idlo je tfeba umistit hodné
nizko dopfedu pred robotka. Robotek pfi svételnosti vétsi nez 45% bude hrat dva

tony, pfi mensi pojede 4 sekundy. Celé to zkuste v modrém opakovacim cyklu.

7 Umisténi svételného senzoru



balf| o7 | 110t dpplcation Font. [+ | [8v ] 7

4 | S search

8 Program s vétvenim s podminkou svételnosti

Ukol: Postavte robotka, naprogramujte ho tak, aby jezdil do ctverce a vyuZijte k tomu $ipky
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.



