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Ukoly

K dispozici jsou jak tlohy pro naprosté zacatecniky, ptfi kterych se seznami se zptisoby
pouzivani senzorti a motort, tak pro pokrocilé, ktefi zvladnou naplno vyuZzit potencial kostky.

Ke konstrukci robotti je tfeba stavebnice LEGO Mindstorms Education EV3 45544 a rozsitujici
set Mindstorms Education EV3 Expansion 45560.

Urovne

Ulohy jsou oznadeny podle pozadavkii na znalosti, které jsou nutné k jejich vytesen:

Zakladni znalosti:
prace s bloky motord, senzort, obrazovky a ¢ekani

mirné pokroéily Pokrocilejsi znalosti:

podminky a cykly

zacatecnik

Pokrocilé znalosti:
proménné, vlastni bloky, prace s textovymi soubory

navazujici na predchozi urovné

pokrocily

Nez zacnete

Je tfeba si pfipravit pracovni prostfedi. Programy jsou dostupné ve dvou programovacich
jazycich: ikonkovém (LEGO Mindstorms EV3) a textovém (Java). Programovani v ikonkach je
vhodné pro zacatecniky a nepredchdzi mu zadné slozité nastavovani. Prace s ikonkami vSak
pozdéji zacne byt zdlouhava a omezujici, proto je vhodné casem prejit na dalsi troven — Javu.

vvvvv

mnoho ¢asu béhem programovani.
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Nastavujeme LEGO Mindstorms EV3

Nastaveni LEGO Mindstorms EV3 probéhne ve dvanactijednoduchych krocich.
Zkracené:

» Nainstalujte LEGO Mindstorms EV3
» Doinstalujte chybéjici bloky (ultrazvukovy a gyro)

Obrazkovy postup: (Ostatni / Postup nastaveni /| LEGO Mindstorms EV3 / Obrizkovy postup)

1. Stahnéte instalacni balicek z oficidlnich stdnek LEGO
(http://[www.lego.com/cs-cz/mindstorms/downloads)
nebo pouzijte priloZzeny (Ostatni / Postup nastaveni / LEGO Mindstorms EV3 / Soubory /
LMS-EV3-WIN32-ENUS-01-01-01-full-setup.exe).

Zvolte operacni systém (obvykle Windows).

wn

Stahnéte i bloky pro import gyroskopického a ultrazvukového senzoru nebo pouZzijte
prilozené (Ostatni / Postup nastaveni /| LEGO Mindstorms EV3 / Soubory).

Zvolte cestu pro instalaci.

Odsoubhlaste licen¢ni ujednani LEGO.

Odsoubhlaste licen¢ni ujednani Microsoft Silverlight.

Dokoncete instalaci.

Restartujte pocitac (bez restartu nelze pokracovat v nastavovani).

O P NG

Spustte LEGO Mindstorms EV3 a vytvofte novy projekt.

10. Otevtete okno pro import blokd.

11. Tlacitkem , Browse” navigujte do sloZky s bloky a jeden z nich zvolte.
12. 'V seznamu postupné oba dva zvolte a importujte tlacitkem , Import”.

Nastavujeme Javu

vvvvvv

Ke spusténi programi napsanych v Javé je potfeba tzv. Java Virtual Machine, ktery se instaluje
na MicroSD kartu, kterou si tedy pfipravte. Podporované kapacity jsou od 512 MB vys.

Dtirazné se doporucuje instalovat veskery software ve 32bitové verzi, 64bitové verze mohou
zpusobovat komplikace a nefunkcnost.

Zkracené:

= Nainstalujte Java Development Kit (JDK) ve verzi 7 (verze 8 muize zptisobovat
problémy) i jeho soucast Java Runtime Enviroment (JRE).

Nainstalujte Le]JOS EV3.
Nainstalujte ovlada¢ RNDIS pro komunikaci pred USB.
Nainstalujte vyvojové prostfedi Eclipse (doporuceny balik Java Developers).

Nainstalujte Eclipse plug-in pro podporu Le]JOS EV3.
Nastavte v Eclipse IP adresu kostky (10.0.1.1).
Importujte tlohy z cvicebnice.

Prenasejte soubory mezi kostkou a PC.
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Obrazkovy postup: (Ostatni / Postup nastaveni / LeJOS / Obrizkovy postup)

1. Nainstalujte pfiloZzeny (Ostatni / Postup nastaveni / Le]JOS / Soubory / jdk-7u79-windows-
i586.exe) Java Development Kit 7 (nebo stahnéte z oficidlnich stranek novéjsi update

vvvvvv

,Source Code” odskrtnéte a zvolte instala¢ni cestu JDK.
Zvolte instalac¢ni cestu JRE.
Po dokonceni instalace instalator ukoncete tlacitkem ,,Close”.

Z oficidlnich stranek Eclipse (http://www.eclipse.org/downloads/)stahnéte verzi Eclipse
IDE for Java Developers nebo pouzijte ptilozeny (Ostatni / Postup nastaveni / LeJOS /
Soubory / eclipse-java-mars-R-win32.zip)a obsah archivu extrahujte na disk.

6. Spustte soubor eclipse.exe, vyberte slozku pracovniho prostredi (kam se budou
ukladat budouci projekty) a potvrdte, Ze se jedna o vychozi nastaveni.

7. Z oficidlnich stranek LeJOS (http://sourceforge.net/projects/ev3.lejos.p/files/)stahnéte
LeJOS EV3 ve verzi 0.8.1 (verze 0.9.0 obsahuje chybu zptlisobujici zastaveni motort
pred jejich spusténim — nelze volat pfikaz na jizdu v cyklu) nebo pouzijte pfilozeny
(Ostatni / Postup nastaveni / LeJOS / Soubory / lefOS_EV3_0.8.1-beta_win32_setup.exe).

8. Nainstalujte LeJOS EV3.

9. Zvolte slozku, kam jste v kroku 2 nainstalovali JDK.

10. Zvolte instalacni cestu LeJOS EV3.

11. Pridejte do instalace ,Sample and Example Projects”.

12. Zvolte instala¢ni cestu pro ,,.Sample and Example Projects”.
13. Zvolte adresar v nabidce Start.

14. Zacnéte instalaci.

15. Do ctecky karet v PC vlozte prazdnou MicroSD (veskery obsah bude smazan)
a dokoncete instalaci.

16. Zvolte jednotku s kartou SD a vyhledejte prilozeny GZ archiv (Ostatni / Postup
nastaveni / Le]JOS / Soubory / ejre-7u60-fcs-b19-linux-arm-sflt-headless-07_may_2014.9z)
s EV3 Oracle JRE (muzete stahnout novéjsi verzi 7 z oficidlnich stranek, je to vSak opét

vvvvvv

G LN

kartu do robota a zapnéte jej. Soubory se zpracuji, to miize trvat nékolik minut.
17. Zapnutého robota pfipojte k PC pfes USB. Otevfete ovladaci panely
a spustte Spravce zafizeni.
18. Najdéte polozku Dalsi zafizeni, kliknéte pravym tlac¢itkem na RNDIS/Ethernet Gatget
a zvolte ,, Aktualizovat software ovladace...”.
19. Zvolte ,Vyhledat ovladac v pocitaci”.
20. Zvolte ,Vybrat ovladac ze seznamu”.
21. Zvolte ,Sitové adaptéry”.
22. Zvolte ,Microsoft” a ,Vzdélené zafizeni kompatibilni s NDIS”.
23. Potvrdte instalaci.
24. Spustte Eclipse a zvolte oteviete okno pro instalaci nového software.

25. Pridejte novy repozitarf tlacitkem , Add”, pojmenujte ho , LeJOS” a zadejte adresu
http://lejos.sourceforge.net/tools/eclipse/plugin/ev3.

26. Zaskrtnéte ,1eJOS EV3 Support” a pokracujte tlacitkem , Next”.
27. Pokracujte tlacitkem , Finish”.

28. Odsoubhlaste licenci a dokoncete pfidani repozitare.

29. Potvrdte instalaci.

30. Restartujte Eclipse.
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31. Otevrete nastaveni.
32. V nabidce LeJOS EV3 potvrdte pfipojovani ke kostce a jako jméno napiste jeji
IP adresu (adresa Bluetooth, 1ze zjistit pfimo v kostce, obvykle je to 10.0.1.1).

33. V nabidce General vyhledejte Keys, v seznamu najdéte ,Skip All Breakpoints”
a stiskneéte tlacitko ,,Unbind Command”.

Import aloh z cvicebnice:
34. Otevrete okno pro import.
35. Zvolte ,Existing Projects into Workspace”.

36. Pfepnéte na ,Select archive file” a vyhledejte cestu k archivu
(Covicebnice/ Programy/1e]OS/1eJOS_cvicebnice.zip).

Vytvoreni vlastniho programu:

37. Vytvofte novy jiny projekt.

38. Zvolte LeJOS EV3 Projekt.

39. Pojmenujte svij projekt (jeden projekt mtize obsahovat vice programti, pro prehled-
nost muiZete projekt pojmenovat svym jménem) a pokracujte tla¢itkem , Next”.

40. Pfepnéte se na zaloZzku , Libraries”, kliknéte na ,, Add External JARs” a vyhledejte
archiv (Cvicebnice/ Ostatni/ JavaAPI/krulec.pavel.cvicebnice.jar) a dokoncete tlacitkem
,,Finish”.

41. Projekt byl pfiddn do ,Package Explorer” v levé ¢asti. Slozka ,,src” (zatim prazdna)
bude obsahovat zdrojové soubory (pfipona .java) fazenych do balikti (packages).

42. Kliknéte pravym tlacitkem mysi na slozku ,src” ve vytvofeném projektu a pridejte
novou tfidu.

43. Vyplnte ndzev bali¢ku (Package), jeden bali¢ek miiZe obsahovat vice programt
a jeho ndzev musi byt unikatni, proto pouzijte napf. prijmeni.jmeno.mojeEV3projekty.
Dale vyplnte jméno tfidy. Plati, ze kazda tfida (kterd obsahuje metodu main)
je samotnym programem, ktery se spousti v kostce. Jméno tfidy odpovida jménu
programu v kostce, proto i jméno tfidy musi byt unikatni. Zaskrtnéte moznost
,public static void main(String[] args)” a dokoncete tlacitkem ,Finish”.

44. Misto ,// TODO Auto-generated method stub” piste vlastni kod.

45. Miuzete vyuzivat tfid a jejich metod z knihovny krulec.pavel.cvicebnice jar.

46. Zkuste jednoduché vypsani textu. Program spustite stiskem zeleného tlacitka
(klasické play).

47. Zvolte spusténi jako ,LeJOS EV3 Program”. Program se zkompiluje, nahraje
do kostky a spusti. Spusténi trva delsi dobu, nejprve se na kostce zobrazi text
,Please wait”, pak zmizi, az po nékolika vtefindch se program opravdu spusti.

Prenos souboru mezi kostkou a PC:

48. Stahnéte a spustte program WinSCP z oficialnich stranek (https://winscp.net/eng/
download.php) nebo pouzijte ptilozeny (Ostatni / Postup nastaveni / LeJOS / Soubory /
WinSCP.exe). Zvolte protokol SCP, hostitele vypliite ,,10.0.1.1”, uzivatele ,,root”,
heslo ponechte prazdné a kliknéte na tlacitko ,Login”.

49. Heslo opét ponechte prazdné a zaskrtnéte ,Remeber password for this session”.

50. Pokud se zobrazi chybova hlaska, ignorujte ji.

51. Na levé strané jsou soubory v PC, na pravé sobory v kostce.
Navigujte se vpravo do korenové slozky.

52. Z korfenové slozky oteviete /home/lejos/programs. Do této sloZky a z ni miZete kopirovat
soubory (at uz programy *jar, zvukové soubory *.wayv, textové soubory *.txt nebo jiné).
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Robot Ferda

Robot Ferda (,, prace vSeho druhu”) je typ viceticelového robota. Lze ho vyuzit k feSeni mnoha
rozliénych tikolt.

Popis konstrukce:

Robot se pohybuje po dvou kolech, kazdé je ovladané jednim motorem. Motory sméfuji vpred
(obrazek 2). Levy motor je zapojeny do portu B, pravy do portu C. Aby robot nepfepadl
anesoupal néjakou svou ¢asti po zemi, je podpiran kouli.

Po pricné ose (obrazek 3) robota ve stfedu a po podélné ose robota mirné pred koly sméfuje
k zemi senzor barev, ¢idloje ve vysce pfiblizné 0,5 cm. Zapojeny je do portu 2.

Ultrazvukovy senzor sméfuje vpied aje zapojen do portu 3.

Samotny predek robota tvori ndraznik ze dvou senzorti dotyku, levy je pfipojeny do portu 4,
pravy doportu 1.

Priimér kolje 5,6 cm, roztec (vzdalenost kol od sebe) 10,25 cm.

VPREDU|
VLEVO ﬁ VPRAVO
VZADU
\ \
Obrazek 1 — Orientace Obrazek 2 — smér Obrazek 3 — osy robota.
vzhledem k robotovi motoru vpied Podélna a pricna
Navod ke stavbé:

m Roboti / Robot_Ferda
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Ukol: Jizda rovné po dany ¢as

Uroveri: zacateénik

Popis itkolu: Robot jede rovné pevné dany cas (napft. 5 vtefin).

Vsimnéte si: Vzdalenost, kterou robot ujede, zavisi na stavu baterie (akumulatoru). Pokud
v programu nastavite robotovi rychlost napt. 50, s nabitou baterii ujede vétsi

v/

vzdalenost nez s vybitéjsi.

Poznamka:  Ujeta vzdalenost by u firmwaru LeJOS neméla byt na stavu baterie tolik
zavisla, jelikoz rychlost je zaddvéana ve stupnich za vtefinu.

Resent: LEGO Mindstorms EV3: Programy / LEGO Mindstorms EV3 /
Ferda_JizdaRovnePoDanyCas.ev3

LeJOS EV3: Programy / leJOS / Cvicebnice / src / krulec / pavel / cvicebnice /
ukoly / Ferda_JizdaRovnePoDanyCas.java

SW Rozdily: -

Ukol: Jizda rovné o dany thel pootoceni kol

Uroveri: zacatecénik

Popis tikolu: Robot jede rovné tak, ze se motory otoci o dany thel
(napt. 720 stupnti = 2 celé otacky).

Vsimnéte si:  Na rozdil od predch. tkolu takto ujetd vzdalenost neni zavisla na stavu baterie.

Pozndmka: -
Reseni: LEGO Mindstorms EV3: Programy / LEGO Mindstorms EV3 /
Ferda_JizdaRovneODanyUhePootKol.ev3
LeJOS EV3: Programy / leJOS / Cvicebnice / src / krulec / pavel / cvicebnice /
ukoly / Ferda_JizdaRovneODanyUhel.java
SW Rozdily: -

Ukol: Jizda rovné po dané draze

Uroveii: zacatecnik

Popis iikolu: Robot ujede rovné danou vzdalenost (napt. 50 cm)

Vsimnéte si:  Vypocitat, o kolik stupnii se maji motory otocit, aby robot urazil danou

Vev7

Pokud je priimér kol P a chceme ujet vzdalenost V, obecny vzorec 360 -V
pro vypocet S stupnii, o které se musi motory otocit, je nasledujici: S = 314D

Poznamka:  Zkuste robotovi vymeénit kola za mensi ¢i vétsi a pozoruijte,
se kterymi, pfi stejném programu, urazi kratsi a se kterymi delsi vzdalenost.

Reseni: LEGO Mindstorms EV3: Programy / LEGO Mindstorms EV3 /
Ferda_JizdaRovnePoDaneDraze.ev3

LeJOS EV3: Programy / leJOS / Cvicebnice / src / krulec / pavel / cvicebnice /
ukoly / Ferda_JizdaRovnePoDaneDraze.java

SW Rozdily: LeJOS obsahuje velmi uzitecnou tfidu DifferentialPilot, ktera praci s dvouko-
lovymi roboty velmi zjednodusuje, proto ji budeme vyuzivat (i v nasledu-
jicich tlohach). Program obsahuje feSeni s i bez DifferentialPilot.
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Ukol: Jizda po kruznici

Uroveri: zacatecnik

Popis tikolu: Robot se pohybuje po kruznici diky tomu, Ze jeden motor se toci pomaleji
nez druhy (nastavenim parametru ,Steering”).

Vsimnéte si:
Poznamka:  Vypocitat rychlosti motorti tak, aby se robot pohyboval po kruznici o daném
poloméru, by bylo velmi slozité.
Reseni: LEGO Mindstorms EV3: Programy / LEGO Mindstorms EV3 /
Ferda_JizdaPoKruznici.ev3

LeJOS EV3: Programy / le]JOS / Cvicebnice / src / krulec / pavel / cvicebnice /
ukoly / Ferda_JizdaPoKruznici.java

SW Rozdily: V LeJOS existuje metoda, ktera vypocet nutny pro jizdu po kruznici o daném
poloméru provede za programatora.
V pripadé LMEV3 (LEGO Mindstorms EV3) nic takového neni, a proto se
v pfipadé nutnosti vhodné hodnoty obvykle hledaji metodou pokus—omyl.

Ukol: Otaceni na misteé

Urovei: zacatecnik

Popis tikolu: Robot se otaci na misté, motory se toci stejnou rychlosti, avSak v opa¢ném
smeéru.

Vsimnéte si: -

Pozndmka: -

Reseni: LEGO Mindstorms EV3: Programy / LEGO Mindstorms EV3 /

Ferda_OtaceniNamiste.ev3
LeJOS EV3: Programy / leJOS / Cvicebnice / src / krulec / pavel / cvicebnice /
ukoly / Ferda_OtaceniNamiste.java
SW Rozdily: -

Ukol: Otoceni na misté o dany thel

Uroveri: zacatecnik

Popis iikolu: Robot se na misté otoc¢i o dany tthel (napft. o 90 stupnti)

Vsimnéte si: Robot nikdy nebude bohuZel zatacet presné.

Vv

Poznamka:  Zjistit, o kolik stupniti se maji motory otocit, miiZe byt naro¢néjsi.
Pokud je priimér kol P, roztec kol (vzdalenost mezi koly) R
a robot se ma otocit o S stupnd, potom ) RS
se oba motory musi otocit na opacné strany o tthel U podle vzorce: U = 7

Reseni: LEGO Mindstorms EV3: Programy / LEGO Mindstorms EV3 /
Ferda_OtoceniNamisteODanyUhel.ev3

LeJOS EV3: Programy / leJOS / Cvicebnice / src / krulec / pavel / cvicebnice /
ukoly / Ferda_OtoceniNamisteODanyUhel.java

SW Rozdily: -
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Ukol: Jizda do ¢tverce bez cyklu

Uroveri: zacatecénik

Popis itkolu: Robot dvakrat objede ¢tvercovou drahu (vpied, otocka o 90 stupnd, ... 8x).

Vsimnéte si: Co kdyz budete chtit upravit, jak daleko ma robot popojet?
Nebo budete chtit, aby robot objel 50 ¢tverci?

Poznamka: -
Regent: LEGO Mindstorms EV3: Programy / LEGO Mindstorms EV3 /
Ferda_JizdaDoCtverceBezCyklu.ev3
LeJOS EV3: Programy / leJOS / Cvicebnice / src / krulec / pavel / cvicebnice /
ukoly / Ferda_JizdaDoCtverceBezCyklu.java
SW Rozdily: -

Ukol: Vypsani textu na obrazovku

Uroveri: zacatecénik

Popis tikolu: Robot vypise na 3. fadek obrazovky libovolny text (napt. , Ahoj svete”).

Vsimnéte si: -

Pozndmka: -
Reseni: LEGO Mindstorms EV3: Programy / LEGO Mindstorms EV3 /
Ferda_VypsaniTextuNaObrazovku.ev3
LeJOS EV3: Programy / leJOS / Cvicebnice / src / krulec / pavel / cvicebnice /
ukoly / Ferda_VypsaniTextuNaObrazovku.java
SW Rozdily: -

Ukol: Pfepisovani textu na obrazovce

Uroveii: zacatecnik

Popis tikolu: Robot vypiSe na 3. fadek obrazovky libovolny text (napt. ,,123456%).
Po tfech vtefinach vypiSe na stejny fadek jiny, kratsi text (napf. ,321”),
pricemz nevymaze obrazovku.

Vsimnéte si:  Je dilezité se pfed kazdym vypisem rozhodnout, zda obrazovku smazat

(mtizu ale smazat i néco, co tam mélo byt), nebo nesmazat (kdyz se vypise
¢islo ,, 123" a pak na stejny radek ,45”, na obrazovce bude ,,453“).

Poznamka: -
Resent: LEGO Mindstorms EV3: Programy / LEGO Mindstorms EV3 /
Ferda_PrepisovaniTextuNaObrazov.ev3
LeJOS EV3: Programy / leJOS / Cvicebnice / src / krulec / pavel / cvicebnice /
ukoly / Ferda_PrepisovaniTextuNaObrazovce java
SW Rozdily: -
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Ukol: Pouzivani ultrazvukového senzoru

Uroveri: zacatecénik

Popis itkolu: Robot na 3. fadek obrazovky vypisuje vzdalenost naméfenou
ultrazvukovym senzorem.

Vsimnéte si:

Poznamka: -
Regent: LEGO Mindstorms EV3: Programy / LEGO Mindstorms EV3 /
Ferda_PouzivaniUltrazvukovehoSe.ev3
LeJOS EV3: Programy / leJOS / Cvicebnice / src / krulec / pavel / cvicebnice /
ukoly / Ferda_PouzivaniUltrazvukovehoSenzoru.java
SW Rozdily: -

Ukol: Pouzivani senzoru barev

Uroveri: zacatecénik

Popis iikolu: Robot na 3. fadek obrazovky vypisuje barvu detekovanou senzorem barev.
Vsimnéte si: -
Poznamka: K detekci intenzity svétla (at uz odrazeného nebo okolniho)

a k detekci barev se u stavebnice EV3 pouziva jeden a ten samy senzor,
ktery v sobé tyto moznosti kombinuje.

Reseni: LEGO Mindstorms EV3: Programy / LEGO Mindstorms EV3 /
Ferda_PouzivaniSenzoruBarev.ev3

LeJOS EV3: Programy / leJOS / Cvicebnice / src / krulec / pavel / cvicebnice /
ukoly / Ferda_PouzivaniSenzoruBarev,java

SW Rozdily: -

Ukol: Pouzivani senzoru sveétla (odrazeného)

Uroveii: zacatecénik

Popis tikolu: Robot na 3. fadek obrazovky vypisuje intenzitu odraZeného svétla
(u senzoru sviti cervena dioda).

Vsimnéte si:  Od jaké barvy se svétlo odrazi nejvice a od které nejméné?

Pozndmka: K detekci intenzity svétla (at uz odrazeného nebo okolniho)
a k detekci barev se u stavebnice EV3 pouziva jeden a ten samy senzor,
ktery v sobé tyto moznosti kombinuje.

Resent: LEGO Mindstorms EV3: Programy / LEGO Mindstorms EV3 /
Ferda_PouzivaniSenzoruSvetlaOdr.ev3

LeJOS EV3: Programy / leJOS / Cvicebnice / src / krulec / pavel / cvicebnice /
ukoly / Ferda_PouzivaniSenzoruSvetlaOdrazeneho.java

SW Rozdily: -
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Ukol: Pouzivani senzoru svétla (okolniho)

Uroveri: zacatecénik

Popis itkolu: Robot na 3. fadek obrazovky vypisuje intenzitu okolniho svétla
(u senzoru nesviti zadna dioda nebo sviti velmi slabé modra).

Vsimneéte si:
Poznamka: K detekci intenzity svétla (at uz odrazeného nebo okolniho)

a k detekci barev se u stavebnice EV3 pouziva jeden a ten samy senzor,
ktery v sobé tyto moznosti kombinuje.

Resent: LEGO Mindstorms EV3: Programy / LEGO Mindstorms EV3 /
Ferda_PouzivaniSenzoruSvetlaOko.ev3

LeJOS EV3: Programy / le]JOS / Cvicebnice / src / krulec / pavel / cvicebnice /
ukoly / Ferda_PouzivaniSenzoruSvetlaOkolniho.java

SW Rozdily: -

Ukol: Pouzivani gyro senzoru (thel otoceni)

Uroveri: zacatecénik

Popis tikolu: Prid€lejte na robota gyroskopicky senzor tak, aby Sipky na jeho vrchni strané
smérovaly vzhtru, a zapojte ho misto ultrazvukového senzoru do portu 3.
Robot na 3. fadek obrazovky vypisuje aktudlni tthel otoceni.

Vsimnéte si: Robot dokaze zméfit o jaky thel je otoceny.
Neslo by toho vyuzit pfi zataceni?

Pozndmka: K méfeni thlu natoceni i thlové rychlosti se pouZziva jeden a tyZ senzor.

Reseni: LEGO Mindstorms EV3: Programy / LEGO Mindstorms EV3 /
Ferda_PouzivaniGyroSenUhelOtoce.ev3

LeJOS EV3: Programy / leJOS / Cvicebnice / src / krulec / pavel / cvicebnice /
ukoly / Ferda_PouzivaniGyroSenzoruUhelOtoceni.java

SW Rozdily: -

Ukol: Pouzivani gyro senzoru (thlova rychlost)

Uroveii: zacatecnik

Popis iikolu: Ptidélejte na robota gyroskopicky senzor tak, aby Sipky na jeho vrchni strané
smérovaly vzhtiru, a zapojte ho misto ultrazvukového senzoru do portu 3.
Robot na 3. fadek obrazovky vypisuje tthlovou rychlost.

Vsimneéte si: -

Pozndmka: K méfeni thlu natoceni i thlové rychlosti se pouziva jeden a tyz senzor.

Resen: LEGO Mindstorms EV3: Programy / LEGO Mindstorms EV3 /
Ferda_PouzivaniGyroSenUhlRychlo.ev3

LeJOS EV3: Programy / leJOS / Cvicebnice / src / krulec / pavel / cvicebnice /
ukoly / Ferda_PouzivaniGyroSenzoruUhlovaRychlost.java

SW Rozdily: -
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um mae%tlor Vzdélavani a podpora pedagogickych pracovnikd ZS a SS pfi integraci ICT do vyuky

Ukol: Zastaveni na c¢erné care

Uroveri: zacatecénik

Popis itkolu: Robot jede rovné po bilé ploSe, kdyZ najede na cernou, zastavi se a zapipa.

Vsimnéte si: -

Poznimka: -
Reseni: LEGO Mindstorms EV3: Programy / LEGO Mindstorms EV3 /
Ferda_ZastaveniNaCerneCare.ev3
LeJOS EV3: Programy / leJOS / Cvicebnice / src / krulec / pavel / cvicebnice /
ukoly / Ferda_ZastaveniNaCerneCare.java
SW Rozdily: -

Ukol: Ovladani LED

Uroveii: mirné pokrodily

Popis itkolu: Robot sviti ¢i blikd v ndsledujicim poradi:
Postupné sviti vSechny tfi barvy (zelend, Zlutd, ¢ervenad) vzdy 2 vtefiny.
Poté 4 vtefiny blika Zluta a nasledné sviti stfidave po 1 vtefiné zelena
a Cervena az do ukonceni programu uzivatelem.

Vsimnéte si:

Pozndamka: -
Reseni: LEGO Mindstorms EV3: Programy / LEGO Mindstorms EV3 /
Ferda_OvladaniLED.ev3
LeJOS EV3: Programy / leJOS / Cvicebnice / src / krulec / pavel / cvicebnice /
ukoly / Ferda_OvladaniLED.java
SW Rozdily: -

Ukol: Pouzivani senzoru dotyku

Uroveri: mirné pokrocily

Popis tikolu: Pokud je stlsknuty levy Senzor, na 3. radek obrazovky se Vyplse Jlevy”,
pokud pravy, Vyplse se , pravy”, pokud oba, vypiSe se , oba”,
pokud zadny, vypise se ,,zadny”.

Vsimnéte si:  Jestlize se text vypisuje ve smycce, miize obrazovka zacit blikat.
V tom pfipadé po kazdém vypisu pockejte 0,1 vtefiny (100 ms).

Pozndmka: -
Resent: LEGO Mindstorms EV3: Programy / LEGO Mindstorms EV3 /
Ferda_PouzivaniSenzoruDotyku.ev3
LeJOS EV3: Programy / leJOS / Cvicebnice / src / krulec / pavel / cvicebnice /
ukoly / Ferda_PouzivaniSenzoruDotyku.java
SW Rozdily: -
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Ukol: Jizda do étverce s cyklem

Uroveri: mirné pokrodily

Popis itkolu: Robot dvakrat objede ¢tvercovou drahu (vpied, otocka o 90 stupnd, ... 8x).
Vsimnéte si: ~ Cyklus se velmi casto vyuziva — predevsim tam, kde se akce opakuji beze zmény:.

Poznamka: -
Reseni: LEGO Mindstorms EV3: Programy / LEGO Mindstorms EV3 /
Ferda_JizdaDoCtverceSCyklem.ev3
LeJOS EV3: Programy / leJOS / Cvicebnice / src / krulec / pavel / cvicebnice /
ukoly / Ferda_JizdaDoCtverceSCyklem.java
SW Rozdily: -

Ukol: Jizda do ¢tverce s nekoneénym cyklem

Uroveii: mirné pokrodily

Popis tikolu: Robot objizdi ¢tvercovou drahu (vpfed, otocka o 90 stupnty, ...),
dokud uZivatel nevypne program.

Vsimneéte si:

Poznamka: ~ Nekonecény cyklus se pfi programovani LEGO robotti vyuzivd pomérné
Casto. Zatimco v ptipadé firmwaru LEGO se program vzdy ukonci tlacitkem
Escape, u firmware LeJOS tomu tak neni a programator si musi vZdy hlidat,
zda program muiZe néjak skoncit (jinak je nutné vyjmout baterie/akumulator,
coz nékdy muZe byt vzhledem ke konstrukci velmi nepfijemné). Nejjistéjsi je
vzdy na zacéatku programu pouzit metodu Tools.stopOnEscapePress() nebo,
pokud za nekonecnym cyklem uzZ nendsleduje dalsi kod, misto nekonecného
cyklu pouzit cyklus s ukoncovaci podminkou Button. ESCAPE.isUP().

Reseni: LEGO Mindstorms EV3: Programy / LEGO Mindstorms EV3 /
Ferda_JizdaDoCtverceSNekoCyklem.ev3

LeJOS EV3: Programy / leJOS / Cvicebnice / src / krulec / pavel / cvicebnice /
ukoly / Ferda_JizdaDoCtverceSNekonecnymCyklem.java

SW Rozdily: -

Ukol: Otaceni na misté o dany tihel (gyro senzor)

Uroveit: mirné pokrocily

Popis iikolu: Pridélejte na robota gyroskopicky senzor tak, aby Sipky na jeho vrchni strané
smérovaly vzhiiru, a zapojte ho misto levého senzoru do portu 4.
Robot se otaci na misté vzdy o 90 stupnti, po kazdé otocce ceka 2 vtefiny.

Vsimnéte si: -

Poznamka: -
Resent: LEGO Mindstorms EV3: Programy / LEGO Mindstorms EV3 /
Ferda_OtaceniNaMisteODanyUheGyr.ev3
LeJOS EV3: Programy / leJOS / Cvicebnice / src / krulec / pavel / cvicebnice /
ukoly / Ferda_OtaceniNaMisteODanyUhelGyroSenzor.java
SW Rozdily: -

_15_



um mae%tlor Vzdélavani a podpora pedagogickych pracovnikd ZS a SS pfi integraci ICT do vyuky

Ukol: Zastaveni pfi narazu

Uroveri: mirné pokrodily

Popis tikolu: Robot jede rovné, kdyz narazi jednim nebo obéma senzory dotyku, zastavi se.
Po uvolnéni senzorh se opét rozjede.

Vsimneéte si:
Pozndamka:  Pokud budete mit potize s vyuzitim obou senzorti dotyku naraz,
zkuste v programu nejprve vyuzit pouze jeden z nich.

Reseni: LEGO Mindstorms EV3: Programy / LEGO Mindstorms EV3 /
Ferda_ZastaveniPriNarazu.ev3

LeJOS EV3: Programy / le]JOS / Cvicebnice / src / krulec / pavel / cvicebnice /
ukoly / Ferda_ZastaveniPriNarazu.java

SW Rozdily: -

Ukol: Zastaveni pred prekazkou

Uroveri: mirné pokrocily

Popis tikolu: Robot jede rovné, kdyz detekuje pfekazku ve vzdalenosti 15 cm nebo bliz,
zastavi se. Po odstranéni pfekazky z cesty se opét rozjede.

Vsimnéte si:

Pozndmka: -
Reseni: LEGO Mindstorms EV3: Programy / LEGO Mindstorms EV3 /
Ferda_ZastaveniPredPrekazkou.ev3
LeJOS EV3: Programy / leJOS / Cvicebnice / src / krulec / pavel / cvicebnice /
ukoly / Ferda_ZastaveniPredPrekazkou.java
SW Rozdily: -

Ukol: Generovani nahodnych ¢isel

Uroveri: mirné pokrocily

Popis tikolu: Robot po kazdém stisku tlac¢itka ENTER vypiSe na pét fadkt obrazovky
nahodné d¢islo.

Vsimnéte si: -

Pozndmka: ~ LEGO kostka, stejné jako vétsina soucasnych pocitacii, nedokaze generovat

skutecné nahodna cisla. Jedna se o tzv. pseudondhodna disla, ktera tvoti pos-
loupnost. Ve vétsiné piipadii vSak tato ,,neprava ndhodnost” plné postacuje.

Reseni: LEGO Mindstorms EV3: Programy / LEGO Mindstorms EV3 /
Ferda_GenerovaniNahodnychCisel.ev3

LeJOS EV3: Programy / leJOS / Cvicebnice / src / krulec / pavel / cvicebnice /
ukoly / Ferda_GenerovaniNahodnychCisel java

SW Rozdily: Zatimco LEGO firmware generuje ¢isla z uzavfeného intervalu
(. pfi zadani intervalu se spodni hranici 1 a horni 5 se mohou vygenerovat
cisla: 1, 2, 3, 4, 5), LeJOS firware (resp. Java sama o sob€) generuje cisla
z intervalu polouzavieného zleva (tj. pfi zadani intervalu se spodni hranici 1
a horni 5 se mohou vygenerovat cisla: 1, 2, 3, 4; pétka uz ne).
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Ukol: Sledovac¢ ¢ary (cik-cak algoritmus)

Uroveri: mirné pokrodily

Popis tikolu: Robot sleduje ¢ernou ¢aru na bilé plose tak, ze kmita stfidave na ¢aru a z ni.
Zvolte si hodnotu ,,rozhrani” — pokud robot senzorem svétla méfi hodnoty
vy$$i, neZ je rozhrani (je na bilé ploSe), zataci vpravo; pokud méfi nizsi
hodnoty (je na cerné care), zataci vlevo.

Vsimnéte si: Robot se snazi udrZet na levém rozhrani bilé plochy a cerné ¢ary. Pokud se
dostane na bilou plochu vpravo od ¢dry, ztrati se a jiz se obvykle nedokaze
vratit. Pokud se tak stava casto, musite zvysit rychlost zataceni vlevo.

Pozndmka: -
Resent: LEGO Mindstorms EV3: Programy / LEGO Mindstorms EV3 /
Ferda_SledovacCaryCikCakAlg.ev3
LeJOS EV3: Programy / leJOS / Cvicebnice / src / krulec / pavel / cvicebnice /
ukoly / Ferda_SledovacCaryCikCakAlgoritmus.java
SW Rozdily: -

Ukol: Zustat v kruhu

Uroveit: mirné pokrocily

Popis tikolu: Robot se pohybuje rovné uvnitf kruhu s éernym povrchem a bilym okrajem.
Pokud narazi na bily okraj, couvne, otoci se o ndhodny tihel a pokracuje rovné.

Poznamka: -
Reseni: LEGO Mindstorms EV3: Programy / LEGO Mindstorms EV3 /
Ferda_ZustanVKruhu.ev3
LeJOS EV3: Programy / leJOS / Cvicebnice / src / krulec / pavel / cvicebnice /
ukoly / Ferda_ZustanVKruhu.java
SW Rozdily: -

Ukol: Robosumo

Uroveri: mirné pokrocily

Popis itkolu: Ukolem robota je vytlacit druhého robota z kruhové arény s éernym
povrchem a bilym okrajem. Roboti startuji ¢elem (ultrazvukovymi senzory)
od sebe a po startu 3 vtefiny nehybné cekaji. Robot se pomalu otaci kolem
dokola a hleda oponenta. Kdyz ho detekuje, rozjede se vpred,
dokud nenajede na bily okraj. Pak couvne a opét hleda protivnika.

Vsimnéte si: -
Pozndmka: ~ Muzete usporadat turnaj v robosumu. Postavte vlastni roboty,

pridélejte jim tfeti motor s néjakou funkci a nechte je zapasit mezi sebou.
Omezte velikost robottli (pudorys nejvyse 20x20 cm).

Resent: LEGO Mindstorms EV3: Programy / LEGO Mindstorms EV3 /
Ferda_Robosumo.ev3

LeJOS EV3: Programy / leJOS / Cvicebnice / src / krulec / pavel / cvicebnice /
ukoly / Ferda_Robosumo.java

SW Rozdily: -
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Ukol: Zpomaleni pied narazem

Urovern: pOkl‘Oéily

Popis tikolu: Robot jede rovné, kdyz detekuje prekazku ve vzdalenosti 15 cm nebo bliz,
zpomali a pomalu jede, dokud nenarazi jednim nebo obéma senzory dotyku,
pak se zastavi. Po odstranéni pfekazky z cesty se opét rozjede ptivodni
rychlosti. Nezapomerite, Ze ultrazvukovy senzor pfi malych vzdalenost
muze méfit chybné a robot by mohl ve vzdalenosti 5 cm od prekadzky
zrychlit. Zajistéte, at se tak nestane.

Vsimneéte si:

Pozndmka: -
Resent: LEGO Mindstorms EV3: Programy / LEGO Mindstorms EV3 /
Ferda_ZpomaleniPredPrekazkou.ev3
LeJOS EV3: Programy / leJOS / Cvicebnice / src / krulec / pavel / cvicebnice /
ukoly / Ferda_ZpomaleniPredNarazem.java
SW Rozdily: -

Ukol: Jizda do spiraly

Uroveii: pokrocily

Popis tikolu: Robot se to¢i na misté (polomér otaceni je 0 cm)
a postupné zvétsuje polomér otaceni, takze se pohybuje po spiralovité draze.

Vsimnéte si:

Pozndamka: -
Reseni: LEGO Mindstorms EV3: Programy / LEGO Mindstorms EV3 /
Ferda_JizdaDoSpiraly.ev3
LeJOS EV3: Programy / 1leJOS / Cvicebnice / src / krulec / pavel / cvicebnice /
ukoly / Ferda_JizdaDoSpiraly.java
SW Rozdily: -

Ukol: Poéitadlo stiskii

Uroveit: pokrocily

Popis iikolu: Robot vypisuje na obrazovku pocet stiskli senzoru dotyku.
Pravym senzorem se pocet zvysi o 1, levym snizi.

Vsimneéte si:

Poznamka: -
Resent: LEGO Mindstorms EV3: Programy / LEGO Mindstorms EV3 /
Ferda_PocitadloStisku.ev3
LeJOS EV3: Programy / leJOS / Cvicebnice / src / krulec / pavel / cvicebnice /
ukoly / Ferda_PocitadloStisku.java
SW Rozdily: -
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Ukol: Objizdéni prekazky

Uroven: pOkl‘Oéily

Popis tikolu: Presunte ultrazvukovy senzor tak, aby sméfoval vpravo a po podélné ose
robota byl co nejbliZe ke stfedu (nad koly).
Robot jede rovné. Pokud narazi na prekazku,
pokusi se ji objet zleva a pokracovat v ptivodnim sméru.
Pro otaceni robota o dany tihel vytvorte vlastni blok.

Vsimneéte si:
Poznamka:  Pfedpokladd se prekdzka obdélnikového tvaru neznamych rozmért.

Resent: LEGO Mindstorms EV3: Programy / LEGO Mindstorms EV3 /
Ferda_ObjizdeniPrekazky.ev3

LeJOS EV3: Programy / le]JOS / Cvicebnice / src / krulec / pavel / cvicebnice /
ukoly / Ferda_ObjizdeniPrekazkyjava

SW Rozdily: -

Ukol: Méfi¢ vzdalenosti

l:[roveﬁ; pOkI‘Oéll}'I

Popis tikolu: Na prvni fadek obrazovky se vypisuje prabéznd vzdalenost,
kterou méfi ultrazvukovy senzor. Po kazdém stisku tlacitka ENTER
na kostce se na druhy fadek obrazovky zaznamend aktudlni vzdalenost
a na tfeti fadek se posune ptvodni hodnota z druhého fadku
(pfed prvnim stiskem jsou na 2. i 3. fadku nuly).

Vsimnéte si: -

Poznimka: -
Reseni: LEGO Mindstorms EV3: Programy / LEGO Mindstorms EV3 /
Ferda_MericVzdalenosti.ev3
LeJOS EV3: Programy / leJOS / Cvicebnice / src / krulec / pavel / cvicebnice /
ukoly / Ferda_MericVzdalenosti.java
SW Rozdily: -

Ukol: Sledova¢ ¢ary (cik-cak algoritmus s kalibraci)

Urovei: pokrocily

Popis tikolu:  Robot sleduje cernou ¢aru na bilé plose tak, ze kmitd stfidavé na ¢aru a z ni.
Po spusténi programu si robot vyzada presunuti senzoru barev na cernou ¢aru,
priemz na obrazovku vypisuje aktudlni hodnotu intenzity odraZzeného svétla.
Po stisknuti tlacitka ENTER hodnotu uloZi a to samé provede i pro bilou barvu.
Aritmeticky pramér téchto dvou naméfenych hodnot tvori rozhrani — pokud
nyni robot senzorem méfi hodnoty vyssi, nez je rozhrani (je na bilé plose),
zatadl vpravo; pokud méfi nizsi hodnoty (je na cerné care), zataci vlevo.

Vsimnéte si: Robot se snazi udrZet na levém rozhrani bilé plochy a ¢erné ¢ary. Pokud se
dostane na bilou plochu vpravo od ¢ary, ztrati se a jiZ se obvykle nedokaZze
vratit. Pokud se tak stava casto, musite zvysit rychlost zataceni vlevo.

Poznamka: -
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Resent: LEGO Mindstorms EV3: Programy / LEGO Mindstorms EV3 /
Ferda_SledovacCaryCikCakAlgSKal.ev3

LeJOS EV3: Programy / leJOS / Cvicebnice / src / krulec / pavel / cvicebnice /
ukoly / Ferda_SledovacCaryCikCakAlgoritmusSKalibraci.java

SW Rozdily: -

Ukol: Kalkuladka

L,Irovgnv; pOkl‘Oéil)"

Popis iikolu: Odstrante z robota tycku, ktera spojuje senzory dotyku, tak, aby bylo mozné
senzory mackat nezavisle na sobé.
Zadavani hodnot bude probihat v nékolika krocich. Nejprve vyzve uzivatele,
aby zvolil prvni ¢islo pomoci ultrazvukového senzoru (aktudlni hodnotu
vypisujte). Az naméfi pozadovanou hodnotu, stiskne pravy dotykovy senzor,
ktery bude mit funkci , dalsi krok”. V druhém kroku si uzivatel zvoli typ
operace (scitani / od¢itani / nasobeni / déleni) pomoci levého dotykového
senzoru tak, ze pokud ho nestiskne, bude se scitat; pokud stiskne jednou,
bude se odcitat; pfi dvou stiscich nasobit; atd., po déleni se bude opét scitat.
Jakmile uZivatel zvoli pozadovanou operaci, presune se do dalSiho kroku
stiskem pravého dotykového senzoru. Ve tfetim kroku uZivatel zvoli druhé
¢islo zptisobem stejnym jako v prvnim kroku. Po stisku pravého dotykového
senzoru se na display zobrazi vysledek (napt. 45 x 124 = 5580)
Pokud chce tedy uzivatel vypocitat 45 x 124, naméfi ultrazvukovym senzorem
45 cm, stiskne pravy senzor dotyku, pak dvakrat levy senzor dotyku,
dale naméfi 124 cm a po stisku pravého senzoru se mu zobrazi vysledek.

Vsimnéte si:

Poznamka: -
Resent: LEGO Mindstorms EV3: Programy / LEGO Mindstorms EV3 /
Ferda_Kalkulacka.ev3
LeJOS EV3: Programy / leJOS / Cvicebnice / src / krulec / pavel / cvicebnice /
ukoly / Ferda_Kalkulacka.java
SW Rozdily: -

Ukol: Zapis do souboru

Uroveii: pokrocily

Popis tikolu: Robot zapiSe do souboru s ndzvem ,,zapis” text ,,Nasleduje 20 nahodnych
cisel” a déle zapise 20 ndhodné vygenerovanych cisel. Spravnost zapisu
ovéfte tak, Ze soubor z robota stdhnete do pocitace a zde ho oteviete
(napt. v Poznamkovém bloku).

Vsimnéte si: -

Poznamka: -
Resent: LEGO Mindstorms EV3: Programy / LEGO Mindstorms EV3 /
Ferda_ZapisDoSouboru.ev3
LeJOS EV3: Programy / leJOS / Cvicebnice / src / krulec / pavel / cvicebnice /
ukoly / Ferda_ZapisDoSouboru.java
SW Rozdily: -
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Ukol: Cteni ze souboru

Uroven: pOkl‘Oéily

Popis tikolu: Vytvorte v PC soubor ,cteni.rtf”. Na prvni fadek napiste , Ahoj svete”,
na dalsich Sest fadkiti pak libovolna ¢isla a soubor nahrajte do robota.
Robot ze souboru precte text i ¢isla a po fadcich vypiSe text a dvojndsobek
prectenych ¢isel na obrazovku.

Vsimnéte si:

Poznamka: -
Resent: LEGO Mindstorms EV3: Programy / LEGO Mindstorms EV3 /
Ferda_CteniZeSouboru.ev3
LeJOS EV3: Programy / le]JOS / Cvicebnice / src / krulec / pavel / cvicebnice /
ukoly / Ferda_CteniZeSouboru.java
SW Rozdily: -

Ukol: Jizda zpaméti

Uroveit: pokrocily

Popis tikolu: Odmontujte z robota senzory dotyku, rozpojte je a pfipojte je k robotovi
nejdel$imi moznymi kabely.
Po spusténi programu se robot uzivatele zeptd, zda chce jizdu zaznamenat
nebo reprodukovat (zopakovat posledni jizdu).
Pokud uZivatel zvoli zaznam, pfi stisknuti levého senzoru dotyku otaci robot
levym motorem, pfi stisknuti pravého senzoru pravym motorem.
Pokud jsou stisknuté oba senzory, robot jede rovné vpted, pokud neni Zad-
ny, robot stoji. Po kazdém stisknuti nebo uvolnéni alespon jednoho senzoru
robot ulozi do souboru s navem ,jizda”, o kolik stupnu se ktery motor otocil.
Pokud uzivatel zvoli reprodukci, robot precte ze souboru ,jizda”
vzdy dvojici isel, kterd znaci, o kolik stuprii se ma otocit
levy a pravy motor, ¢imz dojte k zopakovani zaznamenané jizdy.

Vsimnéte si:

Poznamka: -
Resent: LEGO Mindstorms EV3: Programy / LEGO Mindstorms EV3 /
Ferda_JizdaZpameti.ev3
LeJOS EV3: Programy / leJOS / Cvicebnice / src / krulec / pavel / cvicebnice /
ukoly / Ferda_JizdaZpameti.jav
SW Rozdily: -

Ukol: Vicevlaknovy program

Uroveri: pokrocily

Popis itkolu: 'V robotovi bézi program se ¢tyfmi vldkny:
Prvni vlakno, které je zaroven hlavnim vlaknem, zajistuje piskani vyssich
a nizsich tont ve dvouvtefinovém intervalu.
Dalsi vlakno ukoncuje program pfi stisku tlacitka ENTER.
Tieti vlakno po vtefiné rozsvécuje stiidavé zelené a cervené svétlo.
Ctvrté vlakno pohybuje robotem vpfted,
pokud detekuje prekazku bliz nez 20 cm, jinak stoji.
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Vsimneéte si:
Poznamka:

Resenti:

SW Rozdily:

LEGO Mindstorms EV3: Programy / LEGO Mindstorms EV3 /
Ferda_VicevlaknovyProgram.ev3

LeJOS EV3: Programy / leJOS / Cvicebnice / src / krulec / pavel / cvicebnice /
ukoly / Ferda_VicevlaknovyProgram.java

EV3, existuje vic zplisobt, jak docilit spusténi dalsiho vlakna.

V feSeni Le]JOS EV3 jsou pouzity tfi rizné zptisoby.
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Robot Kostkostril

Robot Kostkostfil je samonabijeci stfilna.
K natazeni, zasunuti projektilu do komory a uvolnéni tiderniku vyuziva pouze dva motory.

VAROVANI! Nikdy s Zadnou zbrani nestfilejte ani nemifte (a to ani s nenabitou)
na jiné osoby ani zvifata. Nedivejte se do hlavné a dbejte na bezpecnost!
Mohlo by dojit k vaznému zranéni.

Popis konstrukce:
Robotje tvofen z nékolika ¢asti podobné jako skuteéna strelna zbrar.

Zasobnik je prostor, kam se ukladaji projektily, které jsou postupné pred kazdym vystrelem
malym motorem (v portu A) posouvany do tzv. komory. Projektily jsou z komory vystte-
lovany udernikem, ktery je béhem nabijeni nataZen velkym motorem (v portu B) dozadu.

Samotny vystiel probéhne tak, ze vel-
ky motor jesté vice natdhne tdernik,
¢imz uvolni zdpadku a tdernik se ry-
chle pohybuje vpred diky gumickam.

Navod ke stavbeé:
m Roboti / Robot_Kostkostril

Ukol: Automaticka kuse

Uroveii: mirné pokrocily

Popis tikolu: Po zapnuti programu robot zacne nabijet: Za blikani ¢ervené barvy natdhne
udernik, poté oranZovou barvou indikuje zasunovani projektilu do komory
a nasledné zelenou barvou ozndmi, Ze je pfipraven ke stfelbé.
Po stisku tlacitka ENTER vystfeli a zacne opét nabijet.

Vsimneéte si:

Poznamka: -
Resent: LEGO Mindstorms EV3: Programy / LEGO Mindstorms EV3 /
Kostkostril_AutomatickaKuse.ev3
LeJOS EV3: Programy / leJOS / Cvicebnice / src / krulec / pavel / cvicebnice /
ukoly / Kostkostril AutomatickaKuse.java
SW Rozdily: -
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Robot Smatal

Robot Smatal je robotické rameno.

Popis konstrukce:

Robotické rameno se otaci velkym motorem v portu C, zveda velkym motorem v portu B a do-
kaze uchopit pfedmét malym motorem v portu A. Zvedaci rameno ma vzadu protizadvazi
azvedanije uskutecnéno pres ozubena kolecka tak, aby se snizila sila nutnd ke zvednuti zavazi.

Cést robota, kterd slouzi k uchopent, je k ramenu p¥idélana kloubem, sméfuje tedy kolmo
k zemi at je rameno zvednuté ¢i poloZené.

Navod ke stavbé:
» Roboti / Robot_Smatal

Ukol: Zvedaé

Uroveri:

Popis tikolu:

Vsimneéte si:
Poznamka:
Reseni:

SW Rozdily:

pokrocily

Robot je manudlné ovladan tladitky na kostce.

Ovladani je rozdéleno na dva mody: Mod ovladani ramene a méd ovladani
uchopu. V mddu ovladani ramene sviti LED zelené, tlaéitky do stran se
rameno otaci a tlacitky nahoru a dolii se pohybuje vertikalné.

V moédu ovladani tichopu sviti LED Zluté, tlacitky nahoru a dolii se uchopi,
resp. uvolni tichop. Mezi mody Ize prepinat tlacitkem ENTER.

LEGO Mindstorms EV3: Programy / LEGO Mindstorms EV3 /
Smatal Zvedac.ev3

LeJOS EV3: Programy / leJOS / Cvicebnice / src / krulec / pavel / cvicebnice /
ukoly / Smatal_Zvedac.java
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Robot Picasso

Robot Picasso je umélec. Diky riiznym kombinacim rychlosti motorti zvladne nakreslit mnoho
unikatnich abstraktnich vzord.

Popis konstrukce:

Robot stoji na ¢tyfech pneumatikach, které zabranuji klouzani.
Ke dvéma motortim (v portech B a C) jsou otacivé pfipevnéna ramena, volné konce ramen jsou
spojené a pohybuiji fixou.

Navod ke stavbe:
= Roboti / Robot_Picasso

Ukol: Kreslitko

l:[roveﬁ; pOkl‘Oéil}”

Popis itkolu: Robot vygeneruje ndhodné rychlosti motorti a zobrazi je na obrazovce.
UZivatel mize nechat vygenerovat jina cisla stiskem klavesy vpravo.
Po stisknuti kldvesy ENTER se motory zac¢nou tocit odpovidajicimi rychlostmi.

Vsimnéte si: Na maximalni rychlost otaceni mtize dojit k poskozeni obrazu fixou,
dbejte na to pfi generovani rychlosti.

Poznamka: -
Regent: LEGO Mindstorms EV3: Programy / LEGO Mindstorms EV3 /
Picasso_Kreslitko.ev3
LeJOS EV3: Programy / leJOS / Cvicebnice / src / krulec / pavel / cvicebnice /
ukoly / Picasso_Kreslitko.java
SW Rozdily: -
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Robot Bejk

Robotma ,,silu jako bejk”.

Popis konstrukce:

Konstrukce vyuziva dvou motorti (v portech B a C) pfipojenych kjedné ose.
Kroutici moment je zvysen diky kaskadé pfevodti, robot je schopen utdhnout po hladkém
povrchu (linoleum) i vice nez trojnasobek své vlastni vahy.

Navod ke stavbé:
= Roboti / Robot_Bejk

Ukol: Taha¢

Uroveri: zacatecénik

Popis tikolu: Robot to¢i motory (proti sobé€) na nejvyssi vykon.

Vsimnéte si:  Ackoliv je rychlost v programu nastavend na nejvyssi, robot se kvili
pievodiim pohybuje velmi pomalu. Pfevody mu vSak davaji velkou silu.

Poznamka:  Pokud mate robotl1 vice, mtiZete uspotfadat soutéz v pretahované s vlastnimi
konstrukcemi.

Reseni: LEGO Mindstorms EV3: Programy / LEGO Mindstorms EV3 /
Bejk_Tahac.ev3

LeJOS EV3: Programy / leJOS / Cvicebnice / src / krulec / pavel / cvicebnice /
ukoly / Bejk_Tahac.java

SW Rozdily: -
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Robot Schlechtenberg

Robot Schlechtenberg je skener, tedy
opak robota Gutenberga (tiskarna).

Popis konstrukce:

Cteci hlavice (konstrukce se senzorem
barev zapojenym v portu 3) se pohybu-
je ve dvou osach: pohyb po ose Y zajis-
tuje maly motor (v portu B), po ose Xje
posunovan pasem, kterym otaci velky
motor (v portuD).

Druhy velky motor (v portu A) zajis-
tuje pohyb papiru po ose Z. Papir je
uchycen mezikola s pneumatikami.

Robot je sestaven tak, aby ho bylo moz-
né predélat na Gutenberga pouze drob-
nymi upravami. Konstrukce jsou tedy
az dokroku ¢. 60 totozné.

Navod ke stavbé:
m Roboti / Robot_Schlechtenberg

Ukol: Skener

Popis itkolu:  Robot skenuje vzor na papife a data uklada do souboru ,,skenovani”. Pfed samot-
nym zacatkem skenovani vyzve robot uzivatele, aby nastavil nékolik hodnot:
1. barevny ¢i ¢ernobily sken — V pfipadé barevného skenu robot uklada cisla
barev tak, jak je senzor barev detekuje. Pokud je zvolen cernobily sken, robot
uklada bud' 0, pokud je detekuje bilou, nebo 1, pokud detekuje cernou.
2. interval skenovani — Protoze nebudeme skenovat kontinudlné, ale pouze
v urcitych intervalech, uzivatel zvoli, o kolik stupriti se musi otocit motor v portu
D, aby se precetla hodnota ze senzoru a ulozila (orientacni hodnoty: jeden stupen
pro vysoke rozliseni, 25 stupriti pro nizké rozliSen).
3. pocet fadki — Kolik fadkti se ma skenovat. Kolecko, které posunuje papirem,
ma oproti kolecku posunujici senzor polovicni polomér, proto se papir bude
posouvat o dvojnasobek intervalu skenovani.
Nastaveni zapiSe do souboru na samostatné fadky v tomto poradi.
Pak uz probéhne samotné skenovani, na kazdy fadek v souboru jedno ¢islo.
Po dokonceni skenovani fadku na papife robot zapiSe do souboru ,,-1”.

Vsimnéte si: -
Pozndamka:  Pokud dodrZite pfesny postup nebo pouZijete pfiloZené feSeni, miizete vyuzit
priloZené aplikace LEGOSkener.exe, kterd ze souboru vytvori obrazek PNG.

Resent: LEGO Mindstorms EV3: Programy / LEGO Mindstorms EV3 /
Schlechtenberg_Skener.ev3

LeJOS EV3: Programy / leJOS / Cvicebnice / src / krulec / pavel / cvicebnice /
ukoly / Schlechtenberg_Skener.java

SW Rozdily: -
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Robot Gutenberg

Robot Gutenberg je tiskarna, tedy opak
robota Schlechtenberg (skener).

Popis konstrukce:

Tiskova hlavice (konstrukce s fixou) se
pohybuje ve dvou osach: pohyb po ose
Y zajiStuje maly motor (v portu B), po
ose X je posunovan pasem, kterym ota-
¢ivelky motor (v portu D).

Druhy velky motor (v portu A)
zajistuje pohyb papiru po ose Z.
Papir je uchycen mezi kola
s pneumatikami.

Robot je sestaven tak, aby ho by-
lo moZzné ptedélat na Schlech-
tenberga pouze drobnymi tipra-
vami. Konstrukce jsou tedy az
dokroku ¢. 60 totozné.

Navod ke stavbé:
= Roboti / Robot_Gutenberg

Ukol: Tiskarna

Popis tikolu: Robot vytiskne (,, vyteckuje”) vzor ze souboru ,, tisk.rtf”.
V tomto souboru je na prvnim fadku napsano, zda se jedna o cernobily tisk
(barevné tiskarna neumi), na druhém fadku je interval skenovani - o kolik
stupnili se ma otocit motor v portu D, aby se vytvotil bod na papife (af uz se
fixou udéla cerny bod, nebo se ponecha bily). Na tfetim fadku v souboru je
pocet radkd, které se ma]l vytisknout. Nasledu]l Cislice 1, 0 nebo —1. Cislice 1
znadi, Ze se ma vytvofit tecka, &islice 0 Ze nikoliv. Cislice —1 oznacuje konec
tisknutého radku.

Vsimnéte si: -

Pozndamka:  Pokud dodrzite pfesny postup nebo pouzijete ptilozené feseni,
muzete vyuzit prilozené aplikace LEGOTiskarna.exe, ktera z ¢ernobilého
souboru (pouze bild a/nebo ¢erna barva, ne stupné Sedi) PNG
vytvoti soubor RTF, ktery je mozny vyuzit k tisku.
Reseni: LEGO Mindstorms EV3: Programy / LEGO Mindstorms EV3 /
Gutenberg_Tiskarna.ev3

LeJOS EV3: Programy / leJOS / Cvicebnice / src / krulec / pavel / cvicebnice /
ukoly / Gutenberg_Tiskarna.java

SW Rozdily: -
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Robot Horolezec

Robot dokaZe vylézt na prekazky typu krabice ¢i schody.

Popis konstrukce:

Konstrukceje tvorena dvéma ¢astmi—pfednia zadni.

Predni ¢ast je té€Zsi — zahrnuje
kostku, motor v portu D a sen-
zor dotyku v portu 1. Tato ¢ast
se pohybuje po ¢tyfech kolech,
pfi¢emz dvé z nich jsou poha-
néna motorem.

Zadni ¢ast tvori jeden motor
v portu B a je jim pohdnény par
kol.

Predni a zadni ¢astjsou spojeny
tak, Ze predni cast se muze
zvednout nahoru diky malému
motoru v portuA.

Navod ke stavbe:
m Roboti / Robot_Horolezec

Ukol: Zdolani vysoké piekazky

Uroveri: mirné pokrocily

Popis tikolu: Robot vyjede na prekdzku priblizné 15 cm vysokou (napf. krabice)
a pokracuje v jizdé¢, dokud nenarazi na dalsi prekazku.
Prekazky detekuje senzorem dotyku.

Vsimnéte si: Pokud se robot pfi zvedani pfedni ¢asti nedokaze dostatec¢né pritisknout
ke svislé plose pfekazky, musi se ptred zvedanim , zaklonit”,
tj. mirné na prekazku najet. Pokud vSak najede prilis, mtiZe se prevratit.

Poznamka: -
Reseni: LEGO Mindstorms EV3: Programy / LEGO Mindstorms EV3 /
Horolezec_ZdolaniVysokePrekazky.ev3
LeJOS EV3: Programy / leJOS / Cvicebnice / src / krulec / pavel / cvicebnice /
ukoly / Horolezec_ZdolaniVysokePrekazkyjava
SW Rozdily: -
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Robot Dupla

Robot Dupla kopiruje ¢ernobily obrdzek —jednim koncem ramene skenuje a druhym kresli.

Popis konstrukce:

Dvé otacivé plotny jsou spojeny pasem, diky cemuZ se mohou otacet stejnou rychlosti. Otaceni
zajistuje motor v portu
B. Nad plotnami se po-
hybuje otacivé rameno
se stfedem otaceni pre-
sné ve sttedu mezi plot-
nami. Rotaci ramene u-
skutecriuje motor v por-
tu A. Na jednom konci
ramene je senzor svétla
(v portu 4), ktery ske-
nuje origindl, a na dru-
hém je tuzka i fixa, kte-
ra vytvaii kopii. Cast
ramene, kterd vytvari
duplikat, je nadzveda-
vana malym motorem
vportuC.

Navod ke stavbé:
m Roboti / Robot_Dupla

Ukol: Kopirka

Uroveri: pokrocily

Popis tikolu: UZzivatel pfipevni jeden papir s cerné nakreslenym obrazkem na plotnu
pod senzor svétla a druhy prazdny papir pod fix. Fix i senzor svétla mifi
piesné do stfedu otaceni ploten.
Po spusténi programu zacne robot otacet plotnami a zaroven i velmi pomalu
ramenem. Pokud senzor svétla detekuje ¢ernou barvu, poloZi fix na papir,
jinak ho zvedne. Takto vytvofi duplikat originalu.

Vsimnéte si:

Pozndmka: -
Reseni: LEGO Mindstorms EV3: Programy / LEGO Mindstorms EV3 /
Dupla_Kopirka.ev3
LeJOS EV3: Programy / leJOS / Cvicebnice / src / krulec / pavel / cvicebnice /
ukoly / Dupla_Kopirka.java
SW Rozdily: -
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Kantor Ideal

VZDELAVANI REDITELU MENTORING METODIK ICT VE SKOLE
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evropsky NI
socialni MINISTERSTVO SKOLSTVI OP Vzdélavani
v fondvCR EVROPSKA UNIE MLADEZE A TELOVYCHOVY pro konkurenceschopnost

INVESTICE DO ROZVOJE VZDELAVANI



