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ABSTRAKT

Bakalafskd prace se zamétfuje na pripravu a organizaci aktivit v zafizeni zajiStujici
z4jmovou ¢innost a vzdélavani mladeze v zdjmovych utvarech. Cilem prace je vytvorit
sadu uloh tykajicich se robotické sady VEX, nasledné ovéreni zaky v zdjmovém utvaru
s analyzou jejich vystupi a na jejich zaklad¢ tyto ulohy modifikovat, ¢i upravit.
V teoretické Casti smefujeme k vhodnému vymezeni zékladnich pojmu robotiky, edukacni
robotiky, zakladnich pedagogickych metod pro tento typ robotické vyuky, zéklada

algoritmizace, seznameni s jinymi robotickymi sadami a popisem vybrané stavebnice.

KLICOVA SLOVA

Edukacéni robotika, robotika, VEX, sada uloh, vzdélavani



ABSTRACT

This bachelor's thesis focuses on the preparation and organization of activities in facilities
providing leisure activities and youth education in hobby departments. The aim of the work
is to create a set of tasks related to the robotic set VEX, which will then be verified by
students in leisure activities and subsequently analyse their output.. In the theoretical part
we aim for a suitable definition of basic concepts of robotics, educational robotics, basic
pedagogical methods for this type of robotic teaching, basics of algorithms, familiarization

with other robotic sets and a description of the selected kit.
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Uvod

V poslednich nékolika letech vstupuji do zivota vétSiny lidi, at’ uz v prumyslu, nebo
i vdomacich zafizenich, rizna robotickd zatizeni. Odraz této ,revoluce™ se samoziejmée
objevuje iv oblasti vzdélavani, které by mélo pripravit dorGstajici generaci na nové
moznosti a novou realitu. Stejné jako se vyucuje napiiklad fungovani spalovacich motort,
tak dnes by meély byt zakim vysvétlovany a osvétlovany zdkladni principy prace
s robotickymi zatizenimi. Vyuka robotiky se navic vyskytuje v novém RVP pro zakladni
a stfedni $koly, kdy se Zaci v tomto oboru maji vzdélavat jiz od prvniho stupné ZS. Na fadg
Skol a dalSich zafizenich se navic vyskytuji rizné volnocasové tutvary, které maji za tkol
pfedstavit tuto disciplinu z4jemcim ztad déti a mladeze. Vzdélavani déti se vénuje

relativné novy obor zvany edukacni robotika, ktery je tématem této bakalarské prace.

V soucasné dobé¢ se objevuje cela fada riznych robotl, robotickych hracek a robotickych
vzdélavacich sad urcenych pro vzdélavani déti a mladeze ve véku od 4 let do dospélosti.
Uplnou novinkou v Cechéach je nasazeni vyrobki kanadské firmy VEX Robotics, jejiz

nékteré modely byly poprvé distribuovany v roce 2021.

Prace je tvofena teoretickou a praktickou casti. Cilem teoretické Casti je vysvétleni
zakladnich pojmt robotiky, edukacni robotiky, pedagogickych metod, zékladi
algoritmizace a seznameni s robotickymi stavebnicemi a jejich popis. Praktickd ¢ast ma
nasledujici cile: sestaveni sady tloh separatné pro 1. a 2. stupen, realizace uloh s détmi,

provedeni analyzy téchto aktivit a stanoveni ptipadnych tprav.

Tato bakalafskd prace je zaméfena na tvorbu ucelené sady ukollu tykajicich se prace
s vyukovymi robotickymi sadami, konkrétné€ se tfemi modely jmenované firmy, a to VEX
123, VEX GO a VEX 1Q, jejich ovéfeni se skupinami déti a naslednou analyzou tohoto

procesu.



1 Robotika

Robotika v soucasné¢ dobé proziva bouilivé obdobi svého rozvoje. S jejimi aplikacemi se
muzeme setkat nejen v prumyslu, ale i v bézném zivoté. Nemalou mérou se tento obor

objevuje také na stfednich, zakladnich a dokonce i v matetskych skolach.

Robotiku jako takovou lze rozdélit na dvé zakladni kategorie, jimiz jsou pramyslova
a experimentalni robotika. Primyslovou vyuzijeme pfi navrhovani priimyslovych robott,
k automatizaci vyroby a tedy nahrazeni prace ¢lovéka témito roboty. Pfikladem mohou byt
robotickd ramena v automobilkach a jinych pésovych pracich. Tento typ roboti se
vyznacuje ndasledujicimi vlastnostmi: manipula¢ni schopnost — pomoci manipula¢nich
ramen dovede zvedat, pfenaSet pozadované predméty, které mulZze upravit pomoci
montaznich ukont.. Automaticka ¢innost a snadnd zména programu — ukoly jsou plnény
v postupnych krocich automaticky, bez zasahu ¢lovéka, a zaroven, pokud je potieba, se tak
ukol robota muize zménit a pfepsdnim programu robota zménit jeho funkci. Déle
univerzalnost a zpétnd vazba. Experimenty, ovéfovanim principti a disciplinami jako
kybernetika a uméld inteligence se zabyva experimentalni robotika. Prvni experimenty
provedli v 60. letech védci z USA na MIT a dalSich univerzitach, kde se s experimenty

pozdé¢ji ptipojila Velka Britanie a Japonsko.

Isaac Asimov robotiku' definuje jako , disciplinu o vytvdareni inteligentnich strojii
integrujici nékolik védeckych a inzenyrskych oblasti”. Exaktn&jsi definici je naptiklad
podle Bradyho, robotika jako propojeni mezi vnimanim a cinnosti, nebo jako podle
McKerrowa, ktery ji uchopil jako souhrn nékolika ¢innosti - navrZzeni samotného robota
a jeho programovani, vyuZiti sestaveného funk¢niho robota k feSeni problému, ¢i rliznych
uloh. Analyzovani algoritmil, fidicich procesti a senzort napii¢ lidmi, zvifaty a stroji,
pomoci nichZ dospéje k navrhu a vyuziti robota. ZjednoduSen¢ se jedna o obor, ktery se

zajima o stavbu robotd a o jejich studium. Propojuje mechaniku, elektrotechniku, umélou

inteligenci a celou fadu dalSich disciplin.

Co je to robot? Inteligentni stroj s ¢astecnou samostatnosti, ktery dokaze splnit zadané

ulohy s jistou interakci s okolnim svétem. V tom piipadé se da mluvit o autonomnich nebo

! TOCHACEK, Daniel a Jakub LAPES. Edukacni robotika. s. 7.



také kognitivnich robotech. Robot dokéze vnimat rizné jevy z okoli a rovnéz s nimi
interagovat. K vnimani svého okoli vyuziva senzory, jako jsou optické snimace, teplotni

¢idla atd.

Slovo robot vymyslel malif a spisovatel Josef Capek, ve svém dile R. U. R. (Rossumovi
univerzalni roboti) jej pouzil jeho bratr Karel Capek. Timto se &eské slovo rozsitilo po
celém svété. Definici’ podle Mezinarodni organizace pro standardizaci v normé ISO 8373
je robot definovan jako ,, automaticky vizeny, opéetovné programovatelny, viceucelovy
manipulator pro cinnost ve trech nebo vice osach, ktery miize byt bud’ pevné upevnén na

miste, nebo mobilni k uziti v priomyslovych automatickych aplikacich “.

Jak uvedl Isac Assimov v knize I Robot (1950) jsou Tii zikony robotiky>, které robot

nesmi porusit, a pravidla, kterymi se musi fidit. Jinak zndmé také jako Asimovy zdkony.
1. Robot nesmi ublizit ¢lovéku nebo svou necinnosti dopustit, aby clovéku bylo ublizeno.

2. Robot musi uposlechnout piikazti ¢lovéka, kromé ptipadt, kdyz jsou tyto piikazy

v rozporu s prvnim zakonem.

3. Robot musi chranit sam sebe pied znicenim, kromé ptipadl, kdy je tato ochrana

v rozporu s prvhim nebo druhym zdkonem.

Roboty délime podle nékolika kategorii, podle generace, schopnosti se premistovat a také
ucelu, vzhledu a schopnosti. Roboti 1. generace funguji na pevné daném programu, oproti
tomu 2. generace je vybavena senzory a disponuje moZznosti reagovat na okoli. Podle
moznosti pfemisténi délime na staciondrni a mobilni. A tfeti déleni ucelu, vzhledu atd.
d€lime na manipulator - stroj bez vlastni inteligence, ktery je ovladan na dalku. Kuchynsky
robot — kombinace nékolika kuchynskych spotfebict, jako propojena jednotka s nastavci.
Android — robot, ktery je podobny clovéku (ddle droidy a humanoidy). Kyborg —
kombinace robotickych soucéastek a ptirodniho biologického téla. Prvnim kyborgem je

anglican Neil Harbisson, ktery se narodil se vzacnou formou barvosleposti. V hlavé ma

2 Kdo vymyslel slovo robot? Karel Capek to nebyl!. Factory Automation [online]. Praha: FANUC Czech,
2014 [cit. 2022-03-16]. Dostupné z: https://factoryautomation.cz/kdo-vymyslel-slovo-robot-karel-capek-to-
nebyl/

3 TOCHACEK, Daniel a Jakub LAPES. Edukacni robotika. s. 9.
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voperovanou anténu, kterou dokaze slySet barvy. Anténa zachycuje svételné spektrum, kde
se signal pfenasi formou vibraci ptes kost, a tim tak dokaze slySet jednotlivé barvy. Toto
odvétvi mize mit v budoucnu v medicin€ vysoky potencial ke zlepSovani své vykonnosti

ruznych ¢asti lidského téla, nebo jako lepsi verze protéz.

1.1 Historie robotiky

Uz od pradavna se lidstvo setkdavalo s mirnou piedstavou robotiky, po imorné fyzické
praci, kdy si ve svych fantaziich mohli pfedstavovat stroje, které odvedou praci za né. Jak
se spolecnost rozvijela, tak se tyto sny mohly stat skutecnosti. V 18. st. vznikla prvni
napodobenina ¢loveka tzv. android (vypada a pusobi jako ¢lovek). Vyndlezci byli Pier
a Henry Droz pochazejici ze Svycarska. Vytvorem byl pisaf, automatizovany stroj k psani
perem i n€kolik vét. Déle se pieslo na mechanické napodobeniny zvitat tzv. zooidy. Kde je
v dnesni dobé znamym ¢tyinohym psim robotem Lumos od spolecnosti Boston dynamics,
ktery se dostane kamkoliv, kde ¢love€k, a tim ho Ize v praxi na potencidlné nebezpecnych
mistech nahradit. Ve 40. letech se objevuji teleoperatory, které mély prvni praktické
vyuZziti pro manipulaci s radioaktivnimi materidly. Prvnim primyslovym robotem se stal
UNIMATE vr. 1961. V 80. letech jsou do priimyslovych robotl instalovany ¢idla hmatu,
pocitacové vidéni s dalsimi prvky. Robot Jojourner se stal prvnim robotem vysazenym na
Marsu v roce 1997. Timto zplsobem se jevi, Ze je opravdu snaha nahradit ¢lovéka strojem.
To vede k ctyhodnym objeviim, jako jsou robotické protézy pro osoby s omezenou
pohyblivosti. Vyvoj v nemocniénim prosttedi, novym moZnostem 1écby a pfistrojim

ke sloZitym opera¢nim zakrokiim.

1.2 Edukacni robotika a konstruktivismus

Jak uz jsme si fekli, robotika mé Siroké vyuZziti ve vSech moznych védnich oborech a je
tedy mozné ji vyuZit i ve vzdélavani. Tim neni mySleno jen vysokoSkolské studium
robotiky a podobnych oborli vyuzivajici robotiky. Obecné ji lze vyuzit po celém
vzdélavacim Skolnim systému od mateiske, zakladni az po stfedni Skoly. Nemusi se jednat
o samotné vyucovaci hodiny informatiky, ale také o dalsi predméty. Téméf na vSech
webovych strankach vyrobeli edukacnich robotickych sad jsem se setkal s pojmem STEM.
Jedna se o novy vzdélavaci koncept, ktery je zkratkou Science (ptirodni védy), Technology

(technika), Engineering (technologie) a Mathematics (matematika). Cilem je propojit tyto
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pfedméty a Castecné je vyucovat spoleCné a najit vzdjemné prolnuti. Opira se o feSeni
zadanych probléml z kombinace predméti zrealného prostiedi. K samotné vyuce se
vyuziji robotické pomtcky, nebo celé robotické sady jako Lego WeDO, Mindstorms, nebo
v nasem piipadé sada VEX. S nimi ptichazi i vSelijaké programovaci jazyky vytvorené
primarné pro déti. Zakladnim jazykem byl jazyk LOGO, na kterém se podilel Seymour
Papert s dalsimi védci. Mezi dalsi jazyky patii napt. Karel, Scratch, Kodu Game LaB.
Zakladni myslenkou prace s roboty je, ze pro zaky pfi interakci s fyzickymi objekty se
soucastkami, které pii spravném zapojeni, sestaveni a naprogramovani piinesou ihned
vysledky, a vyuka se tedy pro né stava zabavné&jsi, pestiejsi a tedy 1 uchopitelnéjsi. Oproti
praci s programy v n¢jakém prostiedi na pocitacich nemusi byt tak zabavna pro zéaka, ktery

vvvvvv

uloh.

Nyni bych se zminil o dvou vzdé€lavacich teoriich, kterymi jsou Kkonstruktivismus
a konstrukcionismus. Zakladatelem konstruktivismu byl Svycarsky filozof Jean Piaget,
ktery se zaroveil zajimal o vyvojovou psychologii, kterou inspiroval i pedagogy ve
vzdélavani. Seymour Papert, jakoZzto americky profesor matematiky a informatiky, navazal

na teorii Jeana Piageta a pfiSel s konstrukcionismem, ktery z konstruktivismu vychazi.

Zékladni myslenkou konstruktivismu je nepiedavat myslenky a znalosti Zakovi samovolné,
ale sam zéak je staven do pozice zkoumani a objevovani daného problému a pochopeni
problematiky zevnitt, kde se pedagog stava spiSe Zdkovym privodcem dané problematiky
a pomocnou rukou, zak ale musi znat kompletni koncept a mit znalosti v ur€itém odvétvi.
Z4ci tedy konstruuji své znalosti v zavislosti na svych zkusenostech a informacich, které
nasbirali béhem svého Zivota. Tuto teorii je mozné vyuzit pravé v této oblasti edukacni
robotiky, kde vétSinou Zaci Celi praktickym problémiim, které v tomto piipadé predstavuji
samotni roboti s ukoly. Pravé pifi tomto procesu zaci konstruuji dle svych zkuSenosti
arozviji dalsi.

Podle Jeana Piageta a jeho teorie konstruktivismu® ,, neni spravné vzdélavani chapat jako

proces prenosu informaci od ucitele k zdakovi nebo studentovi, ale jako proces aktivniho

4 TOCHACEK, Daniel a Jakub LAPES. Edukacni robotika. s. 22.
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vlastniho konstruovani znalosti zaloZeny na zkusenostech danych skutecnym Zivotem, které

se nabaluji na drive ziskané znalosti a zkusenost “.

Podle Seymoura Paperta teorie konstrukcionismu® ,, dopliiuje predchozi teze o tvrzeni, Ze
nejefektivnéjsi metodou konstruovani novych znalosti je zapojeni Zdaka ¢i studenta do
takovych cinnosti, pri nichz vytvari urcity konkrétni a pro néj osobné zajimavy produkt.
Jde tedy o jisté rozsireni konstruktivismu zdiraziujici praktické resSeni problémii
s nasazenim prace vlastni hlavy a rukou. Studujici buduji hmatatelné objekty ve vhodném
konstruktivnim prostiedi. Ukolem ucitele je vytvorit takové prostiedi, v némz Zdci nebo
studenti tvori smysluplné véci a prostrednictvim této prdace se uci mmohem vice nez

tradicnim zpusobem .

V 80. letech se objevuje technologie °LEGO/Logo, jedna se o prvni robotickou stavebnici,
kterd byla dostupna Sirokému okoli. Kombinuje znamou stavebnici LEGO k samotné
konstrukci robotli a programovaciho jazyka Logo. Do této sady piibyly soucastky jako
ozubend kola, motory a senzory. Jazyk logo byl pfedevsim spojen s vyukou programovani
déti. Tento jazyk je zndmy Zelvi grafikou, kde se po pldzi pohybuje Zelva, ktera za sebou
nechava stopu, pokud mé ocas polozeny na zemi, ten miize zvedat, a tim se stopou prestat.
Tato sada Lego/Logo presunula zelvy z monitoru do praktického svéta, konstrukci zelv

pomoci stavebnice LEGO.

1.3 Didaktické metody vyuzité pro vyuku

V této kapitole si pfibliZime pedagogické pojmy a metody, které vyuzivame ve vyuce
s robotickymi sadami. Didaktika je soucasti pedagogiky, zabyva se teorii vyuCovani.
Pochazi z teckého didasko, jehoz vyznam je ,,vyu€uji*“. Skalkova didaktiku vymezuje jako
., teorii vzdeélavani a vyucovani. Zabyva se problematikou obsahii, které se jakoZto vysledky
spolecensko-historické zkuSenosti lidstva stavaji v procesu vyucovani individualnim
majetkem Zakii. Zabyva se zaroven procesem, ktery charakterizuje c¢innosti ucitele a Zdku

av némz si zdci tento obsah osvojuji, tedy vyucovanim a ucenim*. Pojem didaktika se

S TOCHACEK, Daniel a Jakub LAPES. Edukacni robotika. s. 22.

6 ALIMISIS, Dimitris, ed. Teacher Education on Robotics-Enhanced Constructivist Pedagogical Methods.
Athény: New Technologies Publications, 2009. ISBN 978-960-6749-49-0.
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v nékterych proudech pedagogického mysleni témér nepouzival. Z pocatku 20. stoleti
vznikla spousta navrhi, novych modela a koncepci s didaktickym charakterem (daltonsky
plan, projektové uceni, nebo skupinové uceni). Tyto aspekty rozvijely podstatnym

zplisobem problematiku uceni a vyu€ovani.’

Timto se dostdvame k progresivni vychové, jejimz autorem je John Dewey. Jeho filosofie
byla pragmatického razu, zadkladni mySlenkou a pojmem je zivotni zkuSenost a uceni praci
(learning by doing). Ztéto koncepce vychazi nasledujici metody - problémové
a projektové vyucovani, které je pro praci s robotickymi sadami mezi zaky ziejmé vhodné.
Zaroven mizeme sledovat podobnost s konstruktivistickym pojetim vyuky. Cilem
problémového vyucovani neni podavat hotové poznatky, ale podat ucivo, aby ho nutilo
k zamysleni, uvazovani a vytvafeni vlastnich zavért. Problém stoji mimo Z4ka a ma
objektivni rdz. Pro projektové vyucovani je typickd moznost volby tématu zdkem, a tedy
jisty vliv na zainteresovani do projektu. Uceni vychazi z prozitki bez vnéjsi motivace

74k, problémy fesi z aktudlniho podnétu.®

Dalsi vyuzitou metodou, nebo také organizacni formou vyuky je kooperativni vyuka. Ta
muze byt zaménovana s vyukou skupinovou. Rozdil nastava v prostfedi skupinky, pokud
by Zaci tesili néjaky kol a tim si opakovali latku, Slo by o vyuku skupinovou. Jestlize se
ucitel soustfedi na spolupraci ve skupin€ a ziskani novych poznatki, jednalo by se o formu
kooperativni. Pokud se budeme bavit o kooperativnim vyucovani, zakladnim prvkem je
komunikace tvaii v tvar, kdy je tfida rozdélena do skupin (3 az 5 Z4k), aby spolu mohli
zéaci komunikovat. Dal§im vztahem je kooperace, aby uspél jeden ¢len, musi uspét vSichni.
Uspéch jednotlivee se vaze na uspéch zbylych ¢lent. Dale si Zaci obohati socialni
dovednosti praci ve skupiné. Sledujeme, jakym zpiisobem jako jednotlivei pfispivaji

skupin€ a co se zak naucil jako jedinec.

7 SKALKOVA, Jarmila. Obecnd didaktika. 2. vyd. Praha: Grada Publishing, 2007. ISBN 978-80-247-1821-
7.

8 PROKESOVA, Miriam. Obecnd pedagogika. Ostrava: Ostravska univerzita, Pedagogicka fakulta, 2018.
ISBN 978-80-7599-056-3.
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1.4 Zaklady algoritmizace

V publikacich zabyvajicich se algoritmizaci pojem algoritmus neni zaveden a piedpoklada
se, ze ¢tendf vi, o co se jedna, a rozumi této problematice. V matematice existuji zakladni
matematické elementarni pojmy, jako jsou bod, mnozina atd. a mezi né patfi i algoritmus.
Nelze jej pfimo definovat a musime se piiklonit k opisu. Prikladem algoritmu ze zivota
muze byt pfiprava rano do Skoly, ndvod k sestaveni nabytku atd. K vizualizaci algoritmu

vyuzijeme vyvojovych diagramd.

Algoritmus’ je ndvod, jak provést uréitou ¢innost. Ovsem ne kazdy navod piedstavuje

algoritmus. Algoritmem oznacime ndvod splitujici jednotlivé vlastnosti:
1. Je elementarni. Sklada se z kone¢ného poctu €innosti, které oznac¢ime jako kroky.

2. Je determinovany. Po kazdém kroku lze uréit, zda proces skoncil, a pokud neskoncil,

kterym krokem ma pokracovat.

3. Je konecny. Pocet opakovani jednotlivych krokil je vzdy kone¢ny. Algoritmus kon¢i po

konecném poctu krokii.
4. Je rezultativni. Vede ke spravnému feseni.
5. Je hromadny. Algoritmus lze vyuzit k feSeni skupiny podobnych uloh.

Metoda shora doli je zplsob zapisu algoritmu, pokud zndme feSeni néjaké tiidy
problémi, algoritmus miZeme sepsat. Pfi této metod¢ postupujeme tak, Ze feSeni
rozkladame na jednodussi operace, az se dostaneme k elementarnim krokiim. Dalsi
metodou je zdola nahoru, kde se vychazi z elementarnich krokii k procesiim, které vyfesi

tizeny problém.

1.4.1 Zakladni konstrukce algoritmi

Kazdy algoritmus by mél mit zacatek a konec a tfi zdkladni konstrukce, kterymi jsou
posloupnost piikazli, cyklus (iterace) a podminénou operaci (selekci). Teoretickou
konstrukci jsou také vstupy a vystupy, které se nactou a jsou potiebné k programu, nebo

jako zobrazeni vystupii programu. Posloupnost piikazii je tvofena jednotlivymi kroky

9 ZNAM, Stefan. Pohlad do dejin matematiky: celostitna vysokoskolskd prirucka. Bratislava: Alfa, 1986.
Edicia matematicko-fyzikalnej literatary.
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programu tzv. zpracovani (secteni dvou ¢isel, jizda dopiedu). Cykly jsou slozeny z téla
cyklu, do kterého jsou vlozeny jednotlivé piikazy a podminky pro opakovani cyklu.
Setkavame se se tiemi typy s podminkou na zacatku, na konci a s poctem opakovani.
Podminéné operace vyuzijeme k selekci, vétveni programu. Pokud je splnéna néktera

podminka, mizeme si v tom pitipad¢ zvolit, jaka ¢ast programu by se mé¢la provést.

Cyklus s poctem

Start/Konec Zpracovani Podminka .1,
opakovani

Podprogram Vstup/Vystup

Obr. 1 - Zakladni prvky vyvojovych diagramii
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2 Skolni robotické sady

2.1 Bee bot

Tento programovatelny robot je vhodny pro vyuku zakladl programovani pro déti jiz od 3
let. Tato mozna pomicka ve vyuce muze rozvijet logické mysSleni, prostorovou
predstavivost a zakladni matematické dovednosti. Vyuziti robota se tedy nabizi jiz
v matetfskych 1 zakladnich Skolach. Soucasti a potiebnou pomiickou je podlozka se siti
¢tvercli. Timto robotem je mozné déti seznamit se zaklady algoritmizace a mohou si
vymyslet své algoritmy ¢i programy. Moznost pohybu vcelky je ve Ctyfech smérech
(doleva, doprava, dozadu a rovn¢) pomoci tlacitek, ktera jsou umisténa nahotfe na zadech
robota. DalSimi tlacitky jsou stop, tlacitko pro smazani programu a tlacitko OK pro jeho
spusténi. Sekvenci jednotlivych smérovych tlacitek lze vytvofit program, ktery ma
maximalni kapacitu az 200 krokti. Otocka na ob¢ strany je do pravého uhlu o 90 stupnd.
Robot je napajen baterii, kterou je mozné nabijet pomoci USB kabelu. Pokud je baterie
nabita, véelka vydrzi az 6 hodin standardni préce, jestlize neni robot po dv€ minuty
pouzivan, automaticky se prepne do usporného rezimu. Ten se deaktivuje zmacknutim
jakéhokoli tlacitka. Bee-Bot je vybaven témito senzory: infraCerveny senzor pro
komunikaci s dalsim Bee-Botem, mikrofon, reproduktor, LED diody. Tento robot najde
uplatnéni v pfedmétech STEM, kterymi jsou pfirodni védy, technologie, technika

a matematika.

2.2 LEGO

Lego je mezi robotickymi sadami tou nejzndmé;jsi s jistou kvalitou. Mezi nejznamé;jsi sady
patii LEGO Mindstorms, které proSlo nékolika generacemi postupné RCX, NXT
anejnovejsi verzi EV3. Stavebnice jsou podobné, ale s postupem casu a vyvojem
technologii ptfichazi nové prvky a také senzory. Verze NXT obsahovala senzor svétla,
dotyku, zvuku a ultrazvukovy senzor vzdalenosti. K tomu motory s fidici kostkou. K verzi

EV3 piibyl IR pfijimac (senzor vzdalenosti) a gyroskop.

Sada LEGO Education WeDO 2.0 byla navrZena, jak uz nazev napovida, pro edukaci jako
nastroj do vyuky pro pedagogy. Tuto stavebnici je mozné vyuzit na prvnim stupni

zakladnich skol, kde si Zaci postavi svého robota, s kterym fteSi vSelijaké problémy
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a vytvari projekty. Cilem je rozvijet zakovy znalosti pomoci teorie STEM k rozvinuti

zvidavosti zaka v rozliSnych oborech.

Na strankach vyrobce prezentuje mindstorms jako 5 osobitych robotl, ktefi maji riizné
vlastnosti a jiny ucel. Programuje se pfes Mindstorms aplikaci, ktera vyuziva dvou jazyki.
Bud’ blokovy Scratch, nebo textovy Python. Roboti jsou dalkové ovladani pomoci
Bluetooth. Tato nova verze obsahuje dobijeci HUB vybaveny LED displejem a 6

input/output porty, vykonné motory, senzory barev a vzdalenosti.

2.3 O0ZOBOT

Ozobot je maly robot o velikosti pingpongového micku, ktery slouzi k sezndmeni
s programovanim a robotikou. Robota lze vyuzit ve vyuce pro zdky starsi 8 let. Existuji
dv¢ verze Ozobot bit a Ozobot evo, kde verze evo je drazsi, komplexnéjsi a inteligentn&;si
verzi robota. Ozobot bit je vybaven 5 svételnymi ¢idly, RGB LED diodou a motory pro
pohyb. K programovani lze vyuzit 2 zplisoby barevnym kdédovanim, nebo pomoci
OzoBlockly. Robot dokédze snimat povrch pod sebou a dokaze rozpoznat Cervenou,
modrou, zelenou a ¢ernou barvu, pomoci kterych lze vytvaret trasy, po kterych robot
pojede. Sekvenci nékolika barev za sebou lze robota programovat napf. otoceni vlevo. Pro
ptiklad pokud bych mél trasu ¢ernou barvou a na drdze by byl blok modra, cerna a opét
modrd, tak robot zrychli. Téchto ptikazii je samoziejm¢ vice. Druhou moznosti je
OzoBlockly, coz miZe pfipominat prostfedi Scratch, a ten je tedy na blokovém principu.
Verze bit a evo jsou druhou a tfeti generaci pivodniho ozobota, ktery Ozoblockly

nepodporoval.

Nedokazu fict, zda dalsi funkce, o které se budeme bavit, je vyhodné, nebo zbytecna a zda
méla by fungovat automaticky. Robot totiz miiZe jezdit na displeji tabletu nebo na papife ¢i
dalsi bilé struktute. Pokud bych robotovu podlozku vymeénil, pokazdé musim provést
kalibraci barev. Na papir, nebo tablet nakreslim Cerny bod, podle kterého ozobot provede
kalibraci pro ¢ernou barvu, a nasledn¢ ho ptfesunu na prazdné bilé misto pro barvu bilou.

Po bilém probliknuti by méla byt kalibrace tisp&$né splnéna.

24 VEX

Sada robotti VEX je pomérné rozsahly systém robota a robotickych stavebnic.
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Nejjednodussim robotem je VEX123, umoziujici programovani pomoci tlacitek, karti¢ek
nebo blokové pocitacové aplikace. Pro komunikaci s okolim robot pouzivéa bluetooth. Je

vvvvvv

barev a vzdalenosti, gyroskop, reproduktor a programovaci tlacitka.

Pon¢kud pokrocilej$im je robot s ndzvem VEX GO. Jedna se jiz o stavebnici, pomoci které
muzeme variabiln¢€ stavét celou fadu modelt od auticka na gumu, pifes rizné varianty
programovatelného vozitka az po robotickou ruku. K pocitaci je pfipojen pomoci
bluethooth. Co se senzoru tyCe, obsahuje stavebnice senzor vzdalenosti, barvy, gyroskop
a senzor dotyku.

Kvalitnéjsi variantou je VEX 1Q, ktery se od VEX GO lisi predev§im masivnéjsi
a spolehlivéjsi konstrukci a vétSim poctem senzorii, motorti a tlacitek. K pocitaci je

pfipojen pomoci rozhrani USB. Dal§i zménou je moznost programovani pomoci

modifikovaného jazyka C s ndzvem RobotC.

VEX Robotics dodavaji i dalsi pokrocilejsi modely lisici se predev§im kvalitou provedeni
a vétsi flexibilitou, jednd se kovové stavebnice EXP a V5. Oproti pfedchozim verzim se
lisi také cenou, kdy vybaveni tfidy je téméf 4 x drazs$i nez sada VEX GO. Stejné jako

model IQ je mozno je programovat také pomoci jazyka RobotC ¢i Pythonu.

2.5 Popis VEX 123

Robot 123 je programovatelny robot, ktery piinasi
predskolakiim nebo Zakiim prvniho stupné zkuSenosti
z informatiky a vypoCetniho mySleni se zaklady
logiky. Robota je mozné programovat a ovladat tfemi
zpiisoby. Za prvé pomoci dotyku, za druhé pomoci

kodéru a kodovacich karet, které se do kodéru vkladaji

postupn¢ za sebe a tfeti moznost je programovani

Obr. 2 - Robot VEX 123

pomoci softwarového prostiedi VEXcodel23. Toto
prostiedi vychazi z prostiedi Scratch, kde se jednotlivé ptikazy vkladaji pomoci blokovych

ptikazii. Nedilnou soucasti je hiisté, ve kterém robot miiZze plnit rizné ulohy. Pomoci
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¢tvercovych dlazdic mliizeme hiisté postavit do jakychkoli tvarQ, jak se ndm zlibi. V hfisti

jsou ctverce, které maji délku strany stejnou, jako je délka robota.

Jak srobotem zacCit a jak ho zprovoznit? Po rozbaleni robota je potiebné ho nabit.
K nabije¢ce se pfipoji pomoci kabelu USB — C. Nabijet robota miizeme i pomoci USB
portu pocitace. Po pfipojeni a pfi samotném nabijeni se prihledné tlac¢itko s napisem VEX
rozblika cervené. Pokud je robot zcela nabit, tak se tlacitko zbarvi z Cervené na zelenou.

Robot se zapne jednoduchym piejetim kolecky po povrchu.

Robot ma na horni stran¢ 5 tlacitek, kterymi se dotykem programuje. Startovni tlacitko,
které je uprostied, které zaroven informuje o stavu nabité baterie, funguje pfi stlaceni
nékolika vtefin jako vypinaci tlacitko robota, kde kontrolka zablika zluté a po cvaknuti se
robot vypne. Robot se automaticky vypne sam, pokud je pfiblizné¢ 5 minut neaktivni.
Okolo startovniho tla¢itka jsou 4 dalgi, kterymi uz Ize robota programovat. Sipka dopiedu
jako jizda o jeden krok vpted (o jednu délku robota, coz je 7,5 cm), Sipka vpravo slouzi
k rotaci robota doprava o 90 stupiii. Stejné Sipka vlevo k rotaci o 90 stupiii vlevo.
Poslednim tlacitkem je obrazek ,,reproduktoru®, ktery slouzi k zatroubeni napi. po splnéni
ukolu, nebo jako varianta pockej nekolik vtefin. Po zvoleni nami potiebnych ptikazi staci
stlacit tlacitko uprostied robota svételnou kontrolku a tim program spustit. Pokud byl robot
naprogramovan k n¢jakému ukolu a dale jiz ptikazy nepotfebujeme, staci s robotem

zaklepat. Tim se pfikazy vymaZou z robotovy paméti.

Pro Skolni vyuziti je potieba aplikace Vex Classroom, ktera neslouzi k programovani
robota, ale jako informacni aplikace o stavu robota a jeho mozném nastaveni. Aplikaci je
mozné si stahnout na Google Play nebo na App Store, a 1ze tedy vyuzit pouze na mobilnich
zafizenich ¢i tabletu. V aplikaci se da robot lokalizovat tak, ze vydd zvuk pfejmenovat
nebo updatovat firmware. Déle 1ze zménit jeho hlasitost a ¢as spankového rezimu, tedy

vypnuti. K aplikaci lze ptipojit vice robotd naraz.

Druhou moznosti jak robota ovladat je, jak jiz bylo zminéno, pomoci kodéru a kdédovacich
karet. Kodér je napdjen dvéma AAA bateriemi. Jednotlivé karty funguji jako ptikazy, které
vkladame do kodéru, ktery mé 11 slotd. VZdy prvnim piikazem, kterym se projekt zacina,
musi byt bez vyjimky ,,when start 123 Karty jsou ¢lenény dle funkce do kategorii.

Celkove jich je 7 a d¢li se na pohybové — fidi pohyb a rotaci robota, zvukové — ovlada;ji
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zvuky robota, vzhledové — ovlivni barvu kontrolky uprostied robota, ovladaci — mezi né
patii podminky k rozhodovani atd., udalosti — pousti, opakuji a stopuji program, akce —
zméni robotovy emoce a ¢as — urcuji, po jakou dobu ma robot cekat. Na horni strané
kodéru jsou tfi tlacitka - zleva zelené tlacitko play pro spusténi, oranzové pro spusténi
programu po krocich a cervené tladitko stop pro vypnuti. Zaroven funguji ke spusténi
a ukonceni programu. Pii zmacknuti startovaciho tlacitka se v pravém rohu rozsviti zelena
dioda, ¢imz je kodér spusStén. Sparovani robota s kodérem se provede podrzenim play
a stop tlacitek na kodéru a tlacitek na robotovi pro otoceni doprava a doleva po dobu delsi
5 vtefin. Po propojeni s kodérem robot zahraje melodii. V tuto chvili se mohou jednotlivé
karty s ptikazy zasouvat do slot (drazek) kodéru. Po zmacknuti tlacitka play na kodéru se

program zkompiluje, uploaduje a spusti.

Ttetim a poslednim zpusobem jak robota programovat je v prosttedi VEXcode123, které je
postavené na blokovém schématu piikazii. Aplikace bézi na webovém prohlizeci zdarma.
Jinou variantou je si aplikaci stahnout. Ptikazy jsou sefazeny do kategorii stejné jako pro
koédovaci karty, ale ptfibylo 5 dalSich kategorii a témi jsou vnimani — detekce nehody,
gyroskop, o¢ni senzor atd., operatory — logické a aritmetické operace, proménné — moznost
vytvoreni vlastni proménné, moje bloky — moznost vytvoreni funkce a v neposledni fadé
komentaie - popis a pozndmky k zapsanému kdédu. Na rozdil od kodéru se ztraci problém

s maximalnim poc¢tem piikazi, kterych bylo deset. Zde jsme v podstaté neomezeni.

Propojeni robota s prostiedim na pocitac¢i probiha bezdratové pies Bluetooth. Robota
propojime tak, ze spustime prosttedi VEXcodel23, po kliknuti na tlacitko Robot zvolime
Connect, kde se objevi okno s ndzvem zapnutych robotl a silou Bluetooth signalu. Po
vybéru robota je proces propojeni dokoncen. Samotné programovani probihé tedy metodou
»Drag and drop®. Prvnim blokem kaZzdého programu je blokovy ptikaz when started. Na
plochu k sestaveni programu jednoduSe piikaz pfetdhneme a polozime. Nami vytvoiena
sekvence ptikazu se spusti tlaCitkem start, kde se program zkompiluje a posle do robota.
Tlac¢itko Step vyuzijeme v piipad¢, pokud chceme projit program v jednotlivych krocich
a optimalizovat néjakou ¢ast programu, kterd mtize byt problematickd. Program lze ukon¢it

tlac¢itkem stop, nebo vlozenim piikazu stop project.
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2.6 Popis VEX GO

Tuto robotickou sadu je mozné zacit pouZzivat ve vyuce s zaky starSimi 8 let. Pii koupi Go
Education Kit dostaneme dva kufry se vselijakymi soucastkami k stavbé robota, motory,
senzory a dalsi elektroniku. Na rozdil od sady VEX 123 ptichazi dal$i moznosti pro rozvoj
kreativity zakl z pohledu konstrukce robota. S pouzitim soucastek Ize postavit Super Car,
Super Code Base Car, robotické rameno a cokoliv, co si zak vymysli. Na webu je mozné

dohledat prehledné postupy k sestaveni robott v nékolika verzich.

10

Obr. 3 - Super Code Base Car a Code Robot Arm

Jak zacit s robotickou sadou. Od véci nemusi byt celkové zorganizovani a celkovy
potadek. Pokud bude ve tiidé 20 zaka, ktefi jsou po dvojicich, tak by kazda dvojice méla
mit tyto dva kufry. Zaci pak budou mit praci jednodussi, budou souéastky snaze hledat
anedojde k smichani soucéstek v jednotlivych kufrech. TudiZ popsat kazdou stavebnici
a k ni stejnym zplsobem baterie, mozek robota a senzory. Z pocatku se muze zdat, ze je
stavebnice komplikovana, ale po par stavbach a vyzkouSeni si vSech ruznych pind
a soucastek dojde k osvojeni. Po uspotadani soucéastek nabijeme baterie pomoci USB — C
kabelu. Na boc¢ni strané baterie jsou dvé diody, které informuji o stavu nabiti baterie po
zmacknuti tlacitka vedle diod. Pokud sviti ob¢ zeleng, tak je baterie plné nabitd, kdyz sviti
jedna zeleng, tak je baterie Castecné nabita (25-75 %). Jestlize sviti pouze jedna Cervene,

tak to znamend, Ze je baterie téméf vybitd, a je tedy nutné ji dobit. Po zapojeni nabijecky

19 Super Code Base Car a Code Robot Arm. In: VEX [online]. Greenville: VEX Robotics, 2022 [cit. 2022-04-

10]. Dostupné z: https://www.vexrobotics.com/go/downloads/build-instructions
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a pfi samotném nabijeni sviti dioda Cervené. Po kompletnim nabiti sviti ob¢ dvé zelené.

Baterie vyuzijeme k propojeni a napajeni mozku, motort a senzora.

K programovani se opét vyuzije VEX code GO, coz je jako u VEX code 123 totozné
prostiedi s blokovymi ptikazy. Pfibydou pouze piikazy propojené s novymi senzory, které
VEX 123 nevyuzival. Vyhodou prosttedi GO je, Ze nabizi jazyk Cestina, pro verzi 123 je
planu v co neblizsi dob¢. Osobn¢ nerozumim tomu, pro¢ verze pro starsi zdky ma cestinu
diive nez pro zaky mladsi. K propojeni postupujeme stejné jako u VEX 123 kliknutim na
tlacitko brain v prostfedi a stisknutim tlacitka na mozku robota, které se rozblika zeleng¢.
Nasledné pomoci Bluetooth zatfizeni propojime, kliknutim na tlacitko connect. K updatu
firmwaru staci robota pripojit k prostiedi VEX code GO. Po pripojeni se robot automaticky
updatuje, druhou moznosti je aplikace VEX Classroom, kde je moznost, a tedy vyhoda,

ptipojit vice zafizeni najednou a tim je i1 zaroven updatovat nardz.

Samotna stavba je dal§i dovednosti, kterou si Zaci osvoji. Mezi zakladni prvky patii
plastové ¢asti, jako jsou desky a nosniky, které tvoti konstrukéni zakladnu vétSiny vytvora.
Tyto desticky maji rizné délky a Sitky. Nosniky nabyvaji zase n€kolika tihli, a to 45°, 60°
a 90°. Tyto zdkladni stavebni prvky propojujeme a kombinujeme pomoci kolikl, sloupkil
a tzv. konektori. Dal§imi soucastkami jsou ozubena kolecka, kterych jsou 4 typy velikosti.
Ty u motort vyuzijeme k pfeneseni sily z jedné pozice do druhé. Pokud pouziji kolecka
o stejné velikosti, tak se sila bude pfenaset vyvazené, pii pouZiti kolecek riiznych velikosti
muzeme autiCko zrychlit nebo zpomalit. KdyZ jsme u pohybu, dals$i souastkou jsou
samotna kola, pneumatiky a kladky, kterd ndm mohou ovliviiovat trakci, a tedy jak se bude
kolo prokluzovat. Kolo a krokovy motor je propojen pomoci hiideli, které maji tvar
hranolu, pomoci kterych dojde k otdceni kola. Na zavér elektronika, ktera robota fidi,
ovlada, ovliviluje a pomoci které je napdjen. Stavebnim prvkem je mozek, ktery spousti
program zkompilovany v prostfedi. Dale ma dalsi vstupy, do kterych lze ptipojit motory,
naraznik a elektromagnet. Oranzovy vstup vyuZijeme pro baterii a modrozeleny pro o¢ni
senzor. Pomoci krokového motoru dokaZeme robota rozpohybovat. Mlze byt zapojen
pfimo do mozku nebo do switche, kterym kontrolujeme smér jizdy doptedu nebo dozadu.
Naraznik je v podstaté tlaCitko, kterym muizeme ovladat cokoli, kdyz bude zméacknuto.

V tomto tlacitku jsou zaroven LED diody, takze je mozné ovlivnit barvu, kterou sviti.
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Elektromagnet vyuzijeme pro jakékoli sbirani barevnych pukt, které jsou také soucasti

sady. VyuZziva elektromagnetu, ktery méni mezi polohou on/off. Oc¢ni senzor dokaze

vnimat barvy (Cervend, zelend, modrd) a také intenzitu svétla (svétly, tmavy).

Pins @. Standnﬁsa Shafts @)\ Gears Pulleys
Angle Beams

, g Large Beams Plates
Pin Tool
".'
- '.-. -

Pusher

Electronics

Obr. 4 - Soucastky VEX GO

" VEX GO Parts poster. In: VEX [online]. Greenville: VEX Robotics, 2022 [cit. 2022-04-10]. Dostupné z:
https://www.vexrobotics.com/catalogsearch/result/?vex_site=downloads&q=__empty
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2.7 Popis VEX 1Q

Na sdileni informaci o tom, co fidi roboty, je kanadsky vyrobce vcelku skoupy. Zadny

technicky popis nenajdete ani v dodaném zbozi, ba ani na strankdch vyrobce se mi

nakonec bylo sdéleno nasledujici:
Hello Oliver Erbes,
Thank you for your email, I will be happy to help you.

Inside of the Microcontrollers we have a PCB board, usually being operated by a "One

Cortex A9" processor or a Texas Instruments Tiva microcontroller.
Eli Osornio
VEX Robotics

Z této odpovédi tedy mlizeme usuzovat na to, Ze v robotech najdeme, zfejmé jednojadrovy
Cortex A9 nebo Tiva, coz je procesor Texas Instruments na bazi ARM procesorti. Oba jsou

tedy z téze rodiny. Vénujme se dale procesoru Cortex A9.

Ten se vyskytuje prakticky ve dvou verzich. Jednak se jedna o jednojadrovou verzi a poté
jeste existuji verze az cCtyfjadrové oznaCované jako MPCore. Jak jiz bylo feCeno,
v robotech se se v§i pravdépodobnosti vyskytuje Cortex A9 s jednim jadrem a instrukéni
sadou ARMv7-A. Jedna se 32 bitovy procesor taktovany az do rychlosti 2MHz
s rozSifenim Jazelle, tedy s moZnosti ptimého spousténi osmibitového Java bytekodu.

Velikost L1cache je 32 KB a L2 miize mit 128 KB — 8 MB.

Zdroje: Cortex-A9 Technical Reference Manual, ARM instruction set

2.8 Popis jazyka ROBOTC

Dva druhy roboti fady VEX je mozno programovat i pomoci textového editoru, tak jako
piSeme aplikace ve vysSSich jazycich. K tomu je uren jazyk a vyvojové prostiedi
ROBOTC. Jak uz sam nézev napovida, je zalozen na jazyku C a je urcen pro robotické

systémy VEX IQ a VEX CORTEX.
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Pro jeho uzivani je tieba si nejdiive stdhnout a nainstalovat aplikaci VEX Code 1Q, kterou
najdeme v ¢asti Downloads pfi vybéru karty 1Q na strankach vexroboics.com. Poté staci
jen vybranim polozky VEX Code software vybrat a nasledné stdhnout potiebnou variantu
(Windows nebo Mac). Aplikaci je také mozno stahnout na klasickych strankach jako napf.
Google Play nebo App Store. Nasledna instalace, alesponn v mém ptipad¢, probéhla rychle

a bez problému.

VEX 1Q se k pocitac¢i neptipojuje pomoci bluetooth, ale prostfednictvim rozhrani USB. Pti
vlastnim piipojovani je tfeba mit se na pozoru, nebot’ aby spojeni plnohodnotné fungovalo,

je tieba provést download firmware.

Po startu se objevi obrazovka, kterou mizeme rozdélit do nékolika sektort. Nahote je
klasické menu s polozkami File, Edit, View, Robot, Window a Help. Jedinou netradi¢ni
polozkou zde je Robot, ke které se pozdéji vratime. Pod timto menu vlevo je ¢ast nazvana
ovladani motort, ¢idel a podobné. V pravé horni ¢asti je projektové menu slouzici k praci
s editovanym souborem, stazenim firmware, kompilaci a spusténim aplikace v robotovi.
Pracovni plocha je urcena pro psani kodu vlastni aplikace a pod ni je kompilacni okno,
které ukazuje priibéh kompilace véetné piipadnych chyb v syntaxi kodu. Uplné dole je
beézny stavovy fadek. V dal§im textu se blize seznamime s polozkou Robot, Text function

a ukazeme si n€kolik jednoduchych ukazek.
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& ROBOTC - o x
File Edit View Robot Window Help
% ~Control Structures D - i e H Seve :LT};;
" M Vot rge
# Sanson ROBOTC for VEX© Robotics 4.0 Start Page
i Timing ! Q o looking 10 D 11he VEXCode Offerings here.
@ VEX Remote Control
Important Information: e
3/13/15: New VEX Master Firmware and VEXnet 2.0 keys:
With the new VEX Master fimware (v4.25), VEXNet 2.0 Keys will also need to be updated to their latest firmware Driver Files:
versions. This is done through a separate 'VEXNet Key 2.0 Firmware Upgrade Utiity’ provided by VEX. You can find the
Utility on E .
Instructions on using this utility can be found in the Get
t =
6/12/15: VEX IQ Firmware Update:
VEX has an updated firmware for the VEX 1Q Brain (FW 1.15) and all VEX 1Q Motors and Sensors. We recommend
upgrading the firmware on your VEX 1Q robots - to get the |atest fimware, simply run the "VEX 1Q Update Utility” with
an internet connection.
For Help, press F1 Rebot  VEXIQ No comple emrors
Obr. 5 - Pracovni plocha ROBOTC
14
2.9 Nabidka Robot
, . 4 =
V nabidce Robot jsou seskupeny piikazy [, po¢ | Window  Help
~r oy . . 3adctay .
slouzici ke komunikaci s robotem a pro 4 e Compile and Download Program FS
Compile Program F7

kompilaci napsaného kodu.

Prvni dva kompiluji a pfipadné hned
odesilaji zkompilovany kod do robota. Dalsi
ptikazy jsou urceny pro to, aby byl program
ROBOTC informovan a tom, co k sobé

a v jaké konfiguraci ma vlastné ptipojeno.
VEX IQ Controller mode umozniuje vybér ze

dvou moznych rezimi TeleOP nebo

autonomous. V prvnim piipad¢ se jedna

VEX IQ Controller Mode

Compiler Target
Debugger Windows
Advanced Tools

Platform Type

Motors and Sensors Setup

Download Firmware

Obr. 6 - Nabidka Robot pro program ROBOTC

o fizeni robota prostiednictvim dalkového ovladace nebo sitového pfipojeni. V naSem

fipadé volime autonomni rezim, tedy reZzim, kdy se robot , fidi“ sam podle nahraného
9 9 b

programu.

Compiler target je poloZka urcujici, kam se ma zkompilovany kéd nahrét. V nasem piipadé

pfimo do paméti robota.
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V casti Platform type je tfeba vybrat patficny typ robota, kterého pouzivame. V mém
piipadé€ se jedna o jiz nékolikrat zminovanou VEX IQ.

vvvvvv

pfesny typ robota, kterého méme postaveného, a v ptipadé netypizovaného stroje pak
musime zadat, jaké zafizeni je na kterém portu. V piipad€, ze jsme postupovali presné
podle sestavovaciho navodu, staci vybrat typ, a porty se nastavi automaticky. V opacném
pfipadé musime rucné nastavit, co na kterém portu je, at' jiz se jednd o senzor, Ci

o motorickou jednotku.

Nemén¢ dulezita je i polozka Download Firmaware, protoze pied prvni kompilaci musime
nahrat do robota firmware. Pokud tak neudéldme, budeme na tuto realitu upozornéni

a kompilace nebude nahrana.

2.10 Pole Text Function
V této nabidce jsou obsazeny knihovny disponujici nékterymi klasickymi a nékterymi
specialnimi funkcemi uréenymi pro ovladani prislusnych roboti jako naptiklad ty, které se

tykaji ovladani motort, nacitani dat ze senzort a podobné.

2.10.1 Math

Math je klasicka knihovna matematickych funkci a vypoctl, které se mohou pouzivat
k psani aplikaci bez ptipojovani n¢jaké dalsi knihovny funkei. Jedna se naptiklad o funkce
sinus, arcus sinus, odmocniny a o fadu dalSich. Popis jednotlivych funkei myslim neni

tteba provadet, nebot’ jejich uziti je zfejmé.

2.10.2 Motors

e moveMotorTarget(nMotorIndex, nPosition, nSpeed) umoZzuje otocit motorem
o ur€ity pocet stupiili zadanou rychlosti.

e nMotorIndex je proménna typu tMotor, coZ v praxi znamend dv€é moZznosti.
Zname-li port, na kterém je motor, pak stac¢i napsat slovo motor a za néj uvést
patfi¢né Cislo napf.: motorl, coZ znamend, Ze myslime motor na portu 1. Stejné tak
je mozno napsat piimo ¢islo portu, ovSem snizené o jedna. Tedy pro port]l musime

napsat ¢islo 0.
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nPosition udava, o kolik stupiii se ma motor otocit. Kladnd hodnota znaci smér
vpred, zapornd zplisobi otaceni motoru zpét.

nSpeed nastavuje rychlost motoru a mize nabyvat hodnot od -100 do +100. Zcela
necekané zaporné znaménko neznamena pohyb zpét, ale nastaveni rychlosti napf.
na -20 ma stejny efekt jako nastaveni rychlosti na +20.
setMotorTarget(nMotorIndex, nPosition, nSpeed) umoziuje otocit motorem na
absolutni pozici udanou v proménné nPosition. Proménnd nMotorIndex ma stejny
vyznam jako v pfedchozim piikazu. Proménnd nPosition se zde vSak 1i§i v tom, ze
neudavd, o kolik stupnii se ma motor otocit, ale na jakou polohu se méd motor

otocit. Jako vysvétlujici priklad uved’'me dva ptikazy:

moveMotorTarget(motor1,360,20);

setMotorTarget(motor1,0,20);

Prvni ptikaz zpusobi popojeti robota o 360° vpied a druhy ptikaz jej vrati zpét, odkud

vyjel.

waitUntilMotorStop(motorl) zptsobi ¢ekéani aplikace az do zastaveni motoru.
Tento piikaz je vhodné pouzit vzdy, kdyz chceme, aby motor vykonal néjaky
urcity pohyb. V pfipadé€, Ze bychom zadny ¢ekaci ptikaz neuvedli, nemusel by se
vibec zadny pohyb motoru provést, ale ihned bychom skocili na dalsi ptikaz.

setMotorSpeed(nMotorIndex, nSpeed) rozto¢i motor uréeny proménnou
nMotorIndex rychlosti nSeed. Rychlost miiZe byt nastavena v rozmezi -100 az 100,
kde minus znamena zpétny chod. U tohoto piikazu existuje jeden zasadni rozdil
oproti pfikazu moveMotorTarget, a to ten, Ze smér vpied je zavisly na fyzickém
ulozeni motoru. V piipad¢ robota, kde kola jsou ovladdna motory, které jsou
umistény zrcadlové proti sobé, se bude jedno kolo otacet vpied a druhé tim samym
piikazem vzad (levé vpied a pravé vzad). Oproti tomu ptikazy moveMotorTarget,
resp. setMotorTarget toci obéma koly stejnym smérem podle parametru nPosition.
Pokud chceme tomuto zmatku zabranit, musime nejdiive pouZzit nasledujici piikaz.
setMotorReversed(nMotorIndex, bReversed) umoziuje nastavit smér otaceni
kola ptislusného motoru. Hodnota typu boolean je pak bReversed. Je-li nastavena

na true, motor se bude otacet v opacném sméru. Prakticky toho vyuzijeme tak, Ze
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kdyz motory ovladame piikazem setMotorSpeed, tak u levého nastavime hodnotu
bRevesed na false a u pravého na true. Pak se piikazem setMotorSpeed se stejnym
parametrem nSpeed budou kolecka tocit stejnym smérem, a neprojevi se tak
,zrcadlovy efekt™.

¢ resetMotorEncoder(nMotorIndex) nastavi pocitadlo otacek zvoleného motoru
na nula, neboli vytvoii pocatecni ¢i startovni bod pro dalsi pohyby. Tento piikaz
pouzivame tehdy, kdyz dokonc¢ime néjakou Cinnost a chceme zacit néjakou dalsi,
jakoby od bodu 0. Pokud bychom chtéli mit pro piipadny pozd¢jsi navrat stav
motoru ulozeny, museli bychom pouzit nasledujici ptikaz.

o getMotorEncoder(nMotorIndex) vrati aktudlni pozici otoeni motoru ve

stupnich a je typu float.

2.10.3 Sensors
Tato ¢ast obsahuje funkce uréené na nacitdni dat z jednotlivych senzorl, které jsou ve
VEX 1Q k dispozici. Jedna se o senzory vnimani barvy, vzdalenosti, dotyku ¢i stisknuti

a gyroskopu. Podivejme se nyni na jednotlivé senzory:
Bumper sensor

Bumper sensor je vlastné tlaCitko, které ma dva stavy: stisknuto — 1, nestisknuto 0, a pravé

tyto dvé hodnoty predava ve své jediné funkci.

Funkce getBumperValue(nDevicelndex) je funkce, ktera vraci hodnotu 1, v pfipadé, Ze je
tlacitko stisknuto a 0 v opacném piipadé. Tlacitko nemd pamét a posila aktudlni stav.

V robotu je pouZito pro zjisténi, zda je zvedaci zafizeni ,,zaparkovano®.
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Color sensor

Color senzor se pouziva ke zjiSténi barvy pfedmétu, ktery se nachazi v zorném poli

senzoru. Vysledek se zobrazuje v zavislosti na nastaveném barevném rezimu.

e setColorMode(nDevicelndex, ColorMode) nastavi pfislusny senzor do jednoho

z barevnych rezima, které jsou uvedeny nize v tabulce.

Barevné mody:

colorTypeUninitialized nedefinovany rezim senzoru

colorTypeGrayscale Ambient Skala Sedé¢ barvy pii vypnutém svétle
senzoru

colorTypeGrayscale Reflected Skala Sedé barvy pii zapnutém svétle
senzoru

colorTypeRGB 12Colors  Ambient jméno barvy s vypnutym svétlem senzoru

colorTypeRGB 12Colors Reflected jméno barvy se zapnutym svétlem senzoru

colorTypeRGB Hue Ambient odstin barvy pfi vypnutém svétle senzoru

colorTypeRGB Hue Reflected odstin barvy pfi zapnutém svétle senzoru

Tabulka 1 - Barevné rezimy pro senzory

o getColorName(nDevicelndex) vrati naétenou barvu v jedné z dvanacti
pfeddefinovanych barev, ptipadn€¢ vrati nerozpoznanou barvu hodnotou
(colorNone, colorRedViolet, colorRed, colorDarkOrange, colorOrange,
colorDarkYellow, colorYellow, colorLimeGreen, colorGreen, colorBlueGreen,
colorBlue, colorDarkBlue, colorViolet). Barva pokusné kostky s rozméry 5 cm byla

vnimana zhruba do vzdalenosti 8 cm od senzoru.

Kromé funkce getColorName muzeme pozit také funkci getColorGRayScale, ktera vraci
¢iselnou hodnotu 0-255, nebo funkci getColorHue vracejici Cislo v hodnoté 0-255, viz

obrazek nize.
TouchLED sensor

TouchLED senzorje tlacitko osvétlené LED diodami, jejichz barvu mizeme nastavit. Miize
tedy fungovat jednak jako jakysi efektni prvek, nebo také informacni, nebot’ svoji barvou

muze néco sdé€lovat.

getTouchLEDValue(nDevicelndex) vraci stejné jako u tlacitka bumper hodnotu 1 nebo 0

v zavislosti, zda tlacitko bylo stisknuto, ¢i ne.
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setTouchLEDRGB(nDevicelndex,red,green,blue) nastavi barvu ptislusného tlacitka
podle hodnot jednotlivych zvolenych barevnych slozek. K nastaveni barvy je
mozné pouzit jeden z piikazii setTouchLEDColor (nDevicelndex,nColor) nebo
setTouchLEDHue (nDvicelndex, nHueValue). V prvnim piipadé textovou
hodnotou barvy (colorNone, colorRedViolet, colorRed, colorDarkOrange,
colorOrange, colorDarkYellow, colorYellow, colorLimeGreen, colorGreen,
colorBlueGreen, colorBlue, colorDarkBlue, colorViolet), ve druhém odstinem
v Ciselném rozmezi 0 — 255 podle pfilozeného obrazku pievzatého z napovédy

aplikace ROBOTC.

Normal: () 60 120 180 240 300 360
VEXIQ: 0 42 85 127 170 212 255 12

Obr. 7 - Hodnoty barev ve VEX 1Q

Gyro sensor

Gyro senzor umoznuje urcit smér, ve kterém se pravé robot nachdzi, a naléza uplatnéni

v fadé pohybovych uloh. Tomuto senzoru mizeme zadat nulovy smér nebo z n¢ho nacist

okam?zité natoceni.

resetsetGyro(nDevicelndex) nastavi aktudlni smér robota jako nulovy, je tfeba
pouze zadat port, ve kterém je gyroskopicky senzor zapojen.

getGyroDegrees(nDevicelndex), resp. getGyroFloat(nDevicelndex) vrati hodnotu
uhlu ve stupnich, resp. jako desetinné ¢islo. Ob¢é hodnoty mohou nabyvat kladnych
1 zapornych hodnot. Senzor také umi vratit uhel, ktery mél robot pii poslednim
resetu. Tuto hodnotu lze nacist pomoci funkci getGyroHeading(nDevicelndex),

resp. getGyroHedaingFloat(nDevicelndex).

12 ROBOMATTER INC. ROBOTC for VEX Robotics 4.X - Users Manual [software]. 2022 [cit. 2022-04-12].
Pozadavky na systém: Win 7, Win8, Winl0.
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2.10.4 Sound

Vydanim n¢jakého zvuku nés mtize robot upozornit na to, ze skonc¢il néjaky proces, a proto

je dobré zvuky do aplikaci vkladat, at’ uz jako ladici pomucku, nebo jako upozoriovaci

komunikacni nastroj. Cast vénovana zvukim obsahuje pouze tii piikazy, pfiCemz ten

posledni se v pfipadé mého robota ukazal jako nefunkéni, respektive se mi jej nepodatilo

jakymkoliv zplisobem zprovoznit.

playSound(sound) piehraje néktery z ptipravenych zvuki, kterych je cela tada.
Jako ptiklad si uved'me soundTada, soundCarAlarm2, soundWave...
playRepetitiveSound(sound, durationlOMsecTicks) — piehraje zvuk z knihovny
vysSe uvedenych zvuki, avSak miZzeme zadat, jak dlouho se zvuk ma piehravat
v trvani 10 milisekundovych klikd (mySleno metronomu).

playNote(nNote, nOctave, durationlOMsecTicks) pichraje ton ze Skaly
pfeddefinovanych tonii (toneC, toneD, tone GSharp...) v pfeddefinované oktave
(octavl, octave2, octave3) a po dobu 10 milisekundovych klikt. Jak jsem jiz
predeslal, tato funkce mi ani po fadé pokusti a ani po odzkouseni oficidlni

napoveédné ukazky nefungovala.
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3 Sady uloh pro VEX

3.1 1. stupen

Pro prvni stupen vyuzijeme sadu VEX 123, ke které budeme pfistupovat tiemi zptisoby
mozného programovéani. Vyuka probihala na ZS Na Lukach v udebnach informatiky.
Potiebnym feSenim bylo rozdéleni zaku na 2 skupiny, kvili vysoké ucasti témet Ctyficeti
osob. Tyto hodiny probihaly tedy dvakrat. Vyuzili jsme koopera¢ni metody vyuky a zaky

rozdélili do malych skupin, ve kterych fesili jednotlivé ulohy.

K jednotlivym uloham jsou zdokumentovany videosekvence, na které sméiuji odkazy
uvedené v ptiloze. Mize se jednat o jinou formu zaddni Ulohy, zjisti podle videa, jakou

¢innost robot vykonava, a stejnym zptusobem ho taky naprogramuj.

3.1.1 Programovani pomoci dotyku

Uloha &islo 1
Zadani: Dojed’ s robotem 6 krokii rovné.

Popis: V této tloze se Zaci seznami s robotem 123, ktery ma tvar puku. Zjisti, jak se robot
zapind a jak ho mohou rozpohybovat. Intuitivné pochopi, ze Sipka mifend smérem doptedu
bude jizda doptedu, ale jestli je to krok, nebo kolikrat se musi tlacitko zmacknout a jak

program zapnout, zfejmé pro zaka byt nemusi.

Pomocné otdzky: Jak robota zapnu? Co dé¢laji tlacitka na vrchu robota? Jak robot pojede
rovn&? Mulzu kliknuti opakovat? Kolikrat musim tlacitko zmacknout? Jak program zapnu,
aby se robot rozjel a ud¢lal, co jsme mu tekli?

Reseni: Zfejmé, Sestkrat opakuji stisknuti tladitka se Sipkou doptedu. Program se spusti
delSim podrZenim bilého tlacitka ve stfedu robota a nasledné zablika.

Poznamky: Zaci maji radi zvukové efekty, mohou si pfidat na zavér piikaz zatroubeni

a tim ulohu zakoncit. Jedinou potiebnou pomiickou je robot 123.

34



Uloha é&islo 2

AN ERE
I__Jl__JI__JL_IL]E] |
I E i
I J{ O )| ST E ]
e )
o 1 J) S )
AW
]I ) R
A
o Jf B )y e S A
AW NG
I G IO {5 e

-
[
&
L
T
=
(

=
E
=
3
i
J
A
J
=
J
.
=

 H e

7C]E“DDD

Obr. 8 — Zadani 2. ulohy s hracim polem
Zadani: Jed pres celé hiisté az na konec ke sténé a pak se vrat’ zpét do piivodni pozice (aby
byl robot nato¢en v pivodnim sméru jizdy, kdyz startoval).
Popis: Zaci si v této iloze vyzkousi a postavi herni pole (hii$té), kde si zjisti rozméry hiisté
a tim zjisti, kolikrat musi robot jet. Jelikoz jedno stisknuti posunu dopfedu se rovna

vzdalenosti jednoho ¢tverce.

Pomocné otazky: Jakou vzdalenost robot ujede pti jednom stisknuti tlac¢itka doptedu? Da
se tato vzdalenost pfirovnat k né¢emu v hiisti? Jak velké hfiste je? Jak se vrati robot zpét,
kdyz dojede do posledniho policka ke zdi? Jelikoz je uloha zaddna, vrat’ se do piivodni
pozice, tak co musi robot jesté udélat?

Reseni: Délka hiisté v polickach, nasledné dvé otolky vpravo/vlevo, délka hfiste
v polickéach rovné a nasledné dvojité otoceni vpravo/vlevo.

Poznamky: Tato tloha mlZe byt zvolena 1 bez hfisté. Tieba tak, Ze si udélaji drdhu po
tfid€, a mohou jezdit mezi lavicemi nebo Zidlemi. Potfebnymi pomiickami jsou robot 123

a hraci pole.
Uloha ¢islo 3
Zadani: Zjisti, jak je dlouhy jeden krok robota? Vysledek uved’ v cm.

Popis: Primarnim cilem ulohy je, aby se zdk dozvédél, jak dlouhy je jednotlivy krok.

Pti€emz si vyzkousi praktickou praci s metrem. Mohou udélat: napt. deset kroktli, zmé&fit
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ujetou vzdalenost od piedku robota v startovni pozici do piredku robota v cilové pozici.
Nasledn¢ zmétenou hodnotu vydélit deseti, a tim ziskat vzdalenost jednoho kroku. Jelikoz

by se deset krokii na nase hraci pole neveslo, tak jsme zvolili cestu thlopficné.

Pomocné otazky: Mas predstavu, jakou vzdalenost pii jednom kroku robot ujede? V jakych
jednotkach budeme méfit? Kolik krokii bude robot délat? Jak, odkud az kam bude$ méfit?

Jak z namétené ujeté drahy vypocitdme hodnotu jednoho kroku?

Reseni: Piesun robota vpied o deset krokii, zméteni ujeté vzdalenosti ze stejného bodu

robota a vyd¢leni 10.

Poznamky: Zaci mohou sledovat robota, jestli vznikaji odchylky pii pohybu a jaké je
chybovost. Obcas se totiz posune méné ¢i vice, zacne zatacet nebo se zadrhne. Mohou
otestovat, na jakych materidlech robot chyboval vice a na kterych méné. Potfebnymi

pomuckami jsou robot 123, metr, kalkulacka a hraci pole.
Uloha ¢&islo 4
Zadani: Naprogramuj robota tak, aby jeho ujeta trasa byla ve tvaru schodd.

Popis: V dané tuloze si z4ci rozsifi pohled na véci z jiného thlu, a to z bo¢niho pohledu,
v nasem piipadé schody. Uloha miize mit vice vysledkt, jelikoz nékdo si miize predstavit
schody jako ctverce, nékdo jako obdélniky. Tudiz by robot jezdil v jinych vzdalenostech,
ale princip schodt, dostat se do vyssi pozice, by byl zachovan. Nezélezi ani na méfitku,

pokud by Zak chtél schod vysoky dva, nebo tii posuny robota.

Pomocné otazky: Dokaze jet robot do schodii? Co to mize ze zaddni znamenat? Jak si

dokazes schody ptedstavit? Jaka bude vyska a §itka jednoho schodu?

ReSeni: Program za¢ne krokem dopfedu smérem nahoru, otofenim vpravo, krokem

doptedu, otocenim vlevo atd. se program opakuje az do cilové pozice.

Poznamky: Ulohu Ize modifikovat napf. tak, Ze méa robot nakreslit urdity tvar.
Ptedstavivosti se meze nekladou. Miize se jednat o ptidorys jakékoli zaktim zndmé budovy,
napf. na google mapach si mohou zvolit leteckou fotku Skoly a pomoci robota se ji pokusit
nakreslit tim, Ze si pomoci konstrukce nebo izolepy pfipevni za robota tuzku, ktery by pak

za sebou drahu kreslil. MoZnou variantou ulohy je také néapis vlastniho jména pomoci

36



robota. Pfekazkou by byl maximdlni pocet krokl, které mulize robot pomoci tlacitek
vykonat. Jelikoz néapis svého jména by asi tuto kapacitu prekonal. Miizeme fict, ze se robot
v podstaté pohybuje po ¢tvercové miizce (pokud piedpokladame krok jako stranu Ctverce
a ned¢la chyby), mohl by napsat i kolik je hodin v digitdlnim formatu. Potiebné pomuicky

jsou robot 123, papir, tuzka ptipevnéna pomoci konstrukce k robotovi.
Uloha ¢&islo 5
Zadani: Naprogramuj, aby ujeta draha robota byla ve tvaru Ctverce.

Popis: Uloha je na podobném principu jako predesla. Mize byt jako piiklad pro avod pro
cykly, jelikoz zak bude provadét stejné operace 4 krat, coz z programatorského hlediska
neni spravng, ale v této Gloze pomoci tladitek jinak postupovat nelze. Zak si zopakuje
zakladni vlastnosti platné pro ctverec, které jsou shodné délky stran a pravé uhly
u vnitfnich thll a zaroven jsou protilehlé strany rovnobézné. Tudiz ptikazy rovné a oto€ se

vpravo/vlevo, jsou dostacujici a jediné potiebné.

Pomocné otazky: Jak vypada Ctverec? Jaké vlastnosti pro ¢tverec plati? Co se opakuje

a kolikrat to nastane?

Reseni: Robot se piesune o dany pocet krokil dopiedu, otoéi se vpravo/vlevo a tyto kroky

opakuje celkem 4 krat vCetné.
Poznamky: JelikoZ neni moZnost nastavit jiny thel nez pravy uhel, tak jedinou jinou
variantou Ulohy je obdélnik. Pokud ma zak s Gllohou problém a ztraci se, miZe si Ctverec

nakreslit a po jednotlivych krocich si robutka posouvat. Tim by se méla zvysit

pravdépodobnost spravného poctu krokil.
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Uloha é&islo 6
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Obr. 9 - Zadani 6. ulohy s ciselnou osou

Zadani: OvéEr si na Ciselné ose pomoci pohybu robota, kolik je rozdil 8 — 5.

Popis: Na hraci pole pfipravime osu ptirozenych cisel v naSem piipad¢ od 0 do 8, jelikoz
nam hraci pole nedovolilo vétsi rozsah. Uloha mé provéfit a prohloubit chapani rozdilu
dvou &isel, souétu nebo stejnych operaci na celych &islech. Uloha miize byt koncipovana
pro vice ¢isel, podminkou je, aby byl vysledek mezi 0 az 8. Pro nas ptipad ujet 8 poli je

ziejmé a rozdil tedy bude vypadat tak, Ze se robot vrati o 5 poli.

Pomocné otazky: Jak funguje operace s¢itdni a odc¢itani v porovnani s pohybem robota?
Kde a na jakém cisle by se mél robot zastavit? Co musi ud¢lat robot, aby zacal odecitat?
Souhlasi pocetni vysledek s pozici?

Reseni: Robot se pfemisti o 8 poli doptedu, otoci se a pfesune se o 5 poli.

Poznamky: Uloha se miZe stanovit na jakoukoli operaci, teoreticky i nasobeni, které je
komplikovanéjsi. Pokud se postavi vétsi hfisté, tak se nemusime omezovat ¢isly 0 az 8.

Potifebnymi pomiickami jsou robot 123 a hraci pole s vyzna€enymi €isly na polich.

3.1.2 Programovani pomoci karet

Uloha ¢&islo 1

Zadani: Seznam se s kartami zékladnich ptikazi a pomoci nich vytvof tanecni sestavu, at’

jde o otocky, pohyb, chovani robota §t’astn¢, smutné apod.

Popis: Zak se v této uloze seznami s novou moznosti, jak robota ovladat. Ne pomoci

dotyku na tlacitka, ale pomoci kodovaci karty. Do niz se vkladaji jednotlivé piikazy, které
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pfi této uloze objevi, jelikoz se jednd o ndhodnou ,tanecni” sestavu. Zak vybira

z karet pohybovych, ovliviiujicich chovani a zvukovych.

Pomocné otazky: Prohlédl sis vSechny ptikazové karty? Mas predstavu, co bude robot

délat? Zalezi na poradi ptikazl v kddovaci desce? Jak udéla robot piruetu?
Reseni: Nahodna volba piikazi, pfipominajici tanec.

Poznamky: Pokud by Zaci chtéli uspotadat tanecni soutéz, mohou také své roboty pomoci

papiru a raznych dekoraci ozdobit, a tim je k opravdovym tanecniktim piiblizit.
Uloha ¢islo 2
Zadani: Jezdi neustéle s robotem 4 kroky tam a zpatky.

Popis: Tato uloha je vytvofena jako sezndmeni se s cyklem a tim, aby robot neustale
opakoval dany ukol, ktery nemusi byt sloZity. V tomto piipad€ jde jen o 4 kroky dopiedu,

otocku smérem vzad, a tim je obsah cyklu uzavien. Vyuzije se pfikazu go to start.

Algoritmizace:

Jed o 4 dopfedu

Y

Oto¢ se 0 180
stupfid

Obr. 10 - Algoritmus 2. tilohy pro jizdu tam a zpét
Pomocné otazky: Jak provést 4 kroky dopiedu a zpét je jasné, ale aby se dand Cinnost
opakovala, to provedu jak? Jakého piikazu bych mohl vyuzit? Zna$ néjaké cykly? Jak
bych mohl docilit, ze se dany program zopakuje, a vrati se tedy na zacatek a postupné se

ptikaz po ptikazu zopakuje?
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Reseni: Vzdy se za¢ne piikazem when start 123, drive 4, turn around a nakonec go to start.

Poznamky: Piedpokladem je, ze zéaci cyklus znat nebudou a nebudou védét, jak zptsobit
opakovanou jizdu. Proto si myslim, ze mize byt uloha dilezita. Potfebnou pomiickou je

robot 123 a kodovaci deska s kartami.
Uloha ¢&islo 3
Zadani: Nastav, aby robot neustale jezdil trasu ve tvaru ctverce.

Popis: Uloha uZ je znama, a to pomoci klikani na tlagitka. Zaci si mohou vyzkouset stejny
ptiklad jinou metodou, a to pomoci kodovacich karet. Uloha je vylepena tim, Ze
neobjedou ¢tverec jednou, ale nekone¢né mnohokrat, nebot’ robot bude jezdit neustale do

vypnuti programu. VyuZzijeme tedy opét cyklus.

Algoritmizace:

Jed dopfedu o
stranu &tverce

v

Otoc¢ se 0 90
stupnit

Obr. 11 - Algoritmus 3. ulohy pro jizdu do ¢tverce
Pomocné otazky: Jak jsme postupovali pfi programovani pomoci tlacitek? Co plati pro

Ctverec? Jak zaru¢ime, aby robot nepftestal jet, a jezdil tedy neustale?
Reseni: Opét piikaz when start 123, drive 2, turn right/left a go to start.

Poznamky: Variaci na tuto ulohu s geometrickym pojetim je prav€ jedinou moznosti
obdélnik, jelikoz mame stale pravé uhly. Potiebnou pomiickou je robot 123 a kdédovaci

deska s kartami.
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Uloha &islo 4

Ve

Zadani: Objizd¢j celé hiist¢ dokola podél stény, které se ale nesmis nikdy dotknout.

Popis: Uloha je vice méné podobna jako piedesla. Hlavni myslenkou je, aby robot
nenarazil do piekazky, ale aby jel, a kdyz detekuje ptekazku, tak zastavil, otoCil se
a pokracoval dal v jizd€. Timto zpisobem by robot mél objet celé hiisté kolem hranice
hiisté. Realnou predstavou a piirovnanim muze byt hlida¢, ktery chodi kolem plotu a pfi

dosazeni piekazky se otoci a ptijde dal kolem plotu.

)

}

Jed

S

+

Algoritmizace:

Sty
v

Otoc se

EEEEREREERREI

Obr. 12 - Algoritmus 4. ulohy pro objezd hristé

Pomocné otazky: Jaky tvar ma hiist€? Co se nesmi stat, a co proto robot musi udélat? Jak
detekuje sténu? Co bude robot délat dal po detekci piekazky? Bude se néco opakovat

z danych piikazii? Je moZznost vyuzit cyklus?
Reseni: Ze za¢atku programu when start 123, drive until object, turn right/left a go to start.

Poznamky: Pfi uloze nesmi byt robot v bezprostiedni blizkosti zdi, jelikoZ by mohl ihned
detekovat piekazku a otocit se, a nesplnit tedy ulohu. Potfebné pomiicky jsou robot 123

a hraci pole.
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Uloha ¢&islo 5

Qe

Obr. 13 - Zadani 5. ulohy
Zadani: Pokud se na trase vyskytuje ptekazka, kterou je zeleny robot, tak ho objed
a pokracuj ve své cesté az na konec hfist¢ ke sténé. Pokud je na cesté jina nez zelena
prekazka, zastav a ukonc¢i ¢innost.
Popis: V této tloze robotovi v cesté prekazi druhy zeleny robot. Toho musi robot detekovat
a bez jakéhokoli dotyku ho objet. Zaci vyuZiji znalosti z pedeslych ukolt, viak navic zde
ptfibyla podminka, co kdyz detekuje zelenou barvu? V tu chvili robot provadi sekvenci

pohybil a otoceni k prekonani piekazky. Nasledné staci piikaz k dostani se robota ke sténé.

Algoritmizace:

Objed robota

Y

Zastav u zdi

®

Obr. 14 - Algoritmus 5. ulohy pro objeti robota
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Pomocné otazky: Jak robot pojede a nenarazi do piekazky? Muzes vyuzit senzor k detekci
zelené barvy a podle toho se dal fidit? Jak robota objedes po jeho detekci? Jak se dostanes

po objeti na konec hiisté?

Reseni: Moznym fe$enim je, aby jel robot rovné k objektu, kde, pokud detekuje zelenou, se
zastavi a zeleného robota sekvenci posunt a otoCeni objede. Po objeti je jedind mozna
karta k dojeti do konce hiist€¢ drive until crash. Tato moznost vSak zabere 11 ptikazl
a nevejde se do kodovaci karty. Druhou variantou feseni je ptikaz drive until object, kde se
pied objektem robot zastavi. Dal pokracuje jako v predeslém piipade.

Poznamky: Omezujici se stdva poCet moznych piikazi v kddovaci karté, jelikoz jich je

vvvvvv

ulohy nepfipadaji v potaz. Idealnéjsi moZznosti je prostiedi VEX code.

3.1.3 Sada uloh v prostiedi VEX code
Uloha ¢islo 1

Obr. 15 - Zadani 1. ulohy

Zadani: Dostanl se ze startovni pozice do cilové, nedotkni se prekdzek a zvol pfitom
nejkrat§i cestu. AZ se dostane§ do cile, rozsvit' svého robota na modro. Popfemyslej
o dalsim rozmisténi piekdzek a variantach, jak se dostat do cile, a najdi nejrychlejsi

variantu.

Popis: Zadani se odehrava na hracim poli, na jedné desce, tvofené 3 x 3 policky. Kde se ma
robot dostat zbodu A do bodu B, v cesté stoji piekazky. Uloha méa zaka seznamit

s programovacim prostiedim Vex Code 123 a se zakladnimi ptikazy.

Pomocné otazky: Jakou trasu robot musi zvolit?
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Resent:

drive forward v for 9 steps »

tumn  right » for @ degrees

drive forward » for o steps »

tumn  right v for @ degrees
drive forward v for o steps v

glow blue »

Obr. 16 - Resenti 1. iilohy

Poznamky: V této tloze miizeme vymyslet spoustu variant, napi. kdyby dal prostfedni
piekdzku do levého horniho rohu. Robot by mohl jet po polich, otacet se o 90 stupni
adojet do cile, ale je moZnost rychlejSiho, s kterou mize pfijit druhy zak, Ze se otoci
o pouhych 45 stupiili, pojede krok rovné a pak se dotoci o zbylych 45 stupiiti a zase o krok
rovng, tak se dostane rychleji do cile. Timto se mohou vymyslet slozitéjsi ulohy a stopovat,
kdo se co nejrychleji dostane do cile. Zadani se mize rozsifit od pole 3 x 3 na vétsi 1 na
celé hraci pole, kde se mohou vytvofit dalsi body, které musi postupné navstivit. Potfebné

pomtcky jsou robot 123, hraci pole a piekazky.

Uloha é&islo 2

Obr. 17 - Zadani 2. ulohy

Zadani: V tloze jsou 4 body ABCD v tomto potadi. Kazdy z nich postupné v daném

potadi musi robot navstivit a vzdy se vratit do startovni pozice do stfedu (tedy prvné
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navstivi bod A, vrati se do stfedu a pak bod B atd.). Druhou c¢asti ukolu, ktera je bonusova,

je navstiveni vSech 4 roht, ale zase musi piejet pres startovni pozici.

Popis: Robot ma ze vSech stran body, do kterych se musi postupné po jednom dostat.
V redlu by se robot dal vyuzit v roli roztfidovace, kde na startovni pozici néco vezme a co
ma odnést do bodu A, vezme do A atd. pro ostatni. Uloha vyuZije cyklu a to se opakuje
tolikrat, kolik je bodl, proto v naSem piipadé 4 krat. Opakovat bude krok tam a zpét
s nasledovnym otoCenim vlevo o 90 stupniti. V druhé ¢asti, kterd je jako bonus, robot
navstivi neoznacena pole, kterymi jsou rohova policka. D4 se fict, Zze zadanim je, aby jel

v

robot do kiize, kdyz se budeme snazit trasu provést co nejefektivnéji a nejrychle;ji.

Q

Algoritmizace:

Otoé se 0 45
stupnl
Opakuj 4x Gb—t
¥ Otoé se do
e tartovni
2 Krok vpied THane
Krok vpred pozice
v
¢ 2 kroky vzad
¥
Krok vzad
IZpét na stred
Otocka vlevo Otoé se 0 90
stupnd
| B0 20 S 5 O N

Obr. 18 - Algoritmus 2. tilohy a bonus
Pomocné otazky: Jak bude teoreticky trasa robota vypadat? Pokud dojedu do bodu A,
musim se otaCet, nebo mam jinou moznost, jak se vratit na start? Jak bude vypadat trasa do
bodu B? Opakuje se program, pokud ano, co to pro tebe znamena? Kolikrat se tedy cyklus
bude opakovat? Jak se vyplati zacit pro bonusovy ukol teoreticky a jak by trasa méla

vypadat? O jaky thel se robot nato¢i, aby mifil smérem na roh?
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ResSeni:
turn  right » for @ degrees

drive forward » for @ steps =

drive reverse » for 9 steps =
drive reverse »* for o steps = s

drive forward » for @ steps =
@ degrees s

drive forward = for o steps =

tumn left v for
=

tumn left v for @ degrees

Obr. 19 - Resent 2. iilohy

Poznamky: Uloha se da lehce zaménit pofadim bodi, ¢imZ se zméni robotova trasa, nebo
pfesunutim se na vétsi plochu hiisté s ndhodnym rozhazenim bodi po herni ploSe. Potfebné

pomucky jsou robot a hraci pole.
Uloha ¢islo 3

Zadani: SeZen si papir a podloZ s nim robota. Nasledné vloz do programu piikaz ,,turn to
heading 0 degrees*. Sleduj, co se bude dit a jak program ovlivni, kdyz budes§ s papirem, na
kterém je robot, otacet. Co si vypozoroval, kdyz byl program vypnuty, a jaka soucastka

v robotovi zajistuje vysledek?

Popis: Tato tloha neni ndro¢né na rozvoj Zakova kreativniho mysleni, ale jedna se o hicku
s gyroskopem, kde zak muze nakouknout do robota, pozorovat, co je uvnitf a jak gyroskop
funguje. KdyZ podloZim pod robota papir a za¢nu s nim otacet, tak je jasné, Ze se bude
otacet i robot. Jenze kdyz program zapnu a zak toCi s papirem, robot si na zacatku
zapamatoval pozici jako 0 stupiili, do které se neustdle snazi vratit, jestlize se stale otaci
s papirem. CoZ pro Zaky miiZe byt zajimavé a zdbavné zjiSténi.

Pomocné otazky: Co pozorujes za rozdil po spusténi programu? Kam se robot neustile

otaci? Vis, diky ¢emu je toho schopen?
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Resent:

turn to heading o degrees

Obr. 20 — Reseni 3. tilohy
Poznamky: Zvoleny uhel nemusi byt 0 stupnii, Zaci si mohou zvolit jiny a snazit se zabranit

robotovi se do daného uhlu dostat. Potfebné pomticky jsou robot 123 a papir.

Uloha ¢&islo 4

Obr. 21 - Zadani 4. ulohy

Zadani: Nemas kostky, tvym ukolem je, si je zahrat pomoci robota. Vytvof si dle obrazku

kartu, po které se robot bude nahodné tocit a tim zvoli ¢islo, které padne na kostce.

Popis: V této Gloze Zaci mohou rozvijet svoji kreativni slozku, 1 kdyz se také dozvi néco
nového, jelikoz se objevuje novy ptikaz pick random. Pomoci né¢ho dostaneme potiebny
nahodny jev pro vylosovani Cisla z kostek. Robot se oto¢i na nahodné zvoleny uhel. Pro
pfidani napéti je mozné pridat jednu, dvé otocky navic, tudiZ by se nevolil uhel od 0 do

360 stupni.

Pomocné otazky: Co ma robot délat? Muze§ provést, aby se robot otacel nahodné? Jaky
ptikaz pro to vyuzije§? UmiS ptidat otocku navic pro pocit napéti? Kolik stupna je jedna

otoc¢ka?
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Resent:

turn  right » for | pick random @ to @l degrees

Obr. 22 - Reseni 4. iillohy
Poznamky: Zaci mohou vyrobek a robota vyuzit pii hrani jakychkoli deskovych her. Pro
star8i Ize vyuzit i k hazardu jako napt. vyuzit robota jako ruletu, kde bude vybirat Cislo jak
u kostek. Potiebné pomiicky robot 123, papir, propiska, kruzitko, pravitko, fix a jakékoli

barevné pastelky pro dekoraci.

Uloha ¢&islo 5

alpaimls |
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Obr. 23 - Zadani 5. ulohy

Zadani: Zaparkuj ze startovni pozice do cilové. Rid’ se podle barev. Kdyz robot detekuje
¢ervenou barvu, tak se robot oto¢i vpravo. Pokud bude detekovanou barvou modré, robot

bude couvat, a zelena barva robota otoci vlevo.

Popis: Danéd tloha mize pusobit lehce, ale pfi Gloze mohou Z4ci narazit na nékolik
prekazek. Prvnim problémem muze byt samotna detekce barev, jelikoz oko snima barvy
z dalky. Proto se musi snizit jeho intenzita. Druhym problémem muize byt, Ze robot
detekuje barvu hned dvakrat, i kdyz chceme pouze jednou. Toho se zbavime zpiisobem, Ze

robot pocka 1 vtetinu.

48



Algoritmizace:

)

A

Oko na 50%

Couvni

Otot se vlevo

oto¢ se vpravo

Obr. 24 - Algoritmus 5. ulohy

Pomocné otazky: Jak se dostanu do cile, pokud miiZu jenom couvat a jsem nasmérovan
Spatnym smérem? Jak se muze§ otocit? Jaké piikazy vyuzijes? Jaky typ podminky
vyuzije§? Co musi robot dé¢lat, kdyz nebude detekovat zadnou barvu? O jaky uhel je
vyhodné, aby se robot oto€il? Co kdyz bude detekovat robot barvy pfili§ daleko? Jak

zabranis situaci, kde se robot oto¢i o 180 stupni?
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Resent:

when started

set eye light power to @ %
forever

if eyedetects blue v 7 _then

drive reverse » for o steps «
wait o seconds

glseif eyedetects red » 2?7 _then
tum right » for @ degrees
wait o seconds

elseif eyedetects green~ ?  then

twum left » for @ degrees

else

stop driving

Obr. 25 - Reseni 5. iillohy

Poznamky: V dané uloze se mohou zaménit podminky podle barev, nebo pozice, do
kterych ma robot pfijet. Zaroven si zaci mohou vytvofit bludisté s pfekazkami a timto

zpusobem ho projet.
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3.2 2. stupen

Pro druhy stupen vyuzijeme sadu VEX GO a po zvladnuti uloh z této sady pfedvedeme
pokrogilejsi variantu VEX IQ s riiznymi metodami programovani. Vyuka probihala na ZS
Pomezi v u¢ebnach informatiky. Na rozdil od 1. stupné nebyla potieba vyuku délit na vice
skupin, jelikoz z4jemct bylo pfiblizn€ patnact a hodiny probéhli pouze jednou. Opét jsme
vyuZili koopera¢ni metody vyuky a zéky rozd¢lili do skupinek po tfech. V téch nésledné

roboty konstruovali a programovali.

K tlohdm jsou opét zdokumentované videosekvence, na které smétuji odkazy v ptiloze.

3.2.1 Sada uloh v prostfedi VEX code
Uloha ¢islo 1

nim]
e
aimis

Ll L)

Obr. 26 - Zadani 1. ulohy VEX GO

Zadani: Projed’ od startu k cili celym bludi$tém bez jakéhokoli dotyku.

Popis: Tato uloha slouzi k sezndmeni se zakladnimi piikazy. Na pravé strané auticka jsou
v linii vyskladané disky a hned naproti auticku je sténa, kterou kdyz objede, tak se dostane
do cilové rovinky. Tato tloha, feknéme, je nastavena na jedno feSeni. Zaci si vyzkousi
méfit vzdalenost pomoci metru, a tim zjisti jakou vzdalenost mé auticko jet. Musi si
uvédomit, ze je vyhodné méfit od prednich kol auticka. Jde tedy o testovani, spravné
méfeni, nebo také zkusit moznost pokus omyl. Stény nesmi byt bliz nez samotna Siika

auticka, aby byla tloha splnitelnd. Za prvé auticko ujede namétenou vzdalenost dopiedu,
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nasledné se oto¢i doprava o 90 stupili, jede opét rovné a odboci vlevo o 90 stupnd.

Nasledné rovné, doleva a rovné.

Pomocné otazky: Jak muzes pfistupovat k feSeni tlohy? Jaké piikazy muzes vyuzit? Kdy
se ma auti¢ko zastavit a otocit? Jak urci$ vzdalenost, kterou ma auticko ujet? Odkud budes

vzdalenost méfit? V kolika krocich minimalné zapiSes tento program?

Refeni: Tato tloha ma pravé jedno feSeni, pokud neuvazuji malé odchylky ve

vzdalenostech.

nastav rychlost pohonu na @ %

jed dopfeduw o @ mm -

ototse wvpravo* o @ stupid »

jed  dopfedu v o@ mm -

otoése vievow o @ stupfid

jed  dopfedu + o@ mm »

otlotse vievow o @ stupid

jed  dopfedu = 0@ mm w

Obr. 27 - Reseni 1. iilohy VEX GO

Poznamky: K zmens$eni odchylek pti pohybu je vyhodné nastavit rychlost pohonu na 50 %,
nebo 1 méng. Zaroven ono hiisté pro VEX 123 je celkem kluzké, coz vede k prosmeknuti
kol, a tudiz k ujeti nespradvné vzdalenosti. Potfebné pomucky jsou auticko Super Code

Base a jakékoli prekazky k vytvoreni stén bludiste.
Uloha ¢islo 2

Zadani: Naprogramuj, aby auticko jezdilo do tvaru ¢tverce a poté do rovnostranného

trojuhelniku.

Popis: Tato uloha nevyzaduje Zadné piekazky, ale mohou se klidné ptidat Ctyii sloupy ve
tvaru Ctverce, které ve stejném tvaru objede. Auticko jede doptfedu o vzdalenost délky
strany Gtverce, nasledné se otaéi o 90 stupiitl. Zak by si mél uvédomit, ze by mél vyuzit
cyklu. Obdobné pro trojuhelnik, kdyz dojedu do vrcholu trojuhelnika, oto¢im se o rozdil

180 - 60 stupnid, tedy o 120 a pokracuji v délce jeho strany.
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Algoritmizace:

Opakuj 4x Opakuj 3x
Y ¥
Jed dopiedu Jed dopfedu
Otoc se 0 90 Oto¢ se 0120
stupid stupfiti
InEEERE [T

Obr. 28 - Algoritmy 2. ulohy VEX GO

Pomocné otazky: Jaké jsou vnitini thly ¢tverce? Co vSe plati pro ¢tverec? Jak vypada
nacrtnuti jedné strany s otoCenim a kolikrat se bude opakovat? Jaky cyklus vyuziji? Co

plati pro rovnostranny trojithelnik? O jaky uhel se budu otacet? Kolikrat cyklus prob&éhne?

Resent:

Obr. 29 - Resent 2. tilohy VEX GO

Poznamky: Auticko déla casto chyby jak pfi otoceni, tak i pfi posunu. Velmi zdlezi na
materialu, po kterém jezdi. Lepsich vysledktl se dostalo na koberci a hrubsich povrsich.

Potiebnou pomiickou je samotné auticko Super Code Base.
Uloha ¢&islo 3

Zadani: Naprogramuj, aby robotické auti¢ko jezdilo po stole a nikdy z n€ho nespadlo dol

na zem.
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Popis: K této uloze budeme potiebovat vyvyseny povrch, ze kterého by auticko mohlo
teoreticky spadnout. Nasim ukolem je opak, a to, aby auticko nespadlo. K samotnému
auticku budeme potitebovat ocni senzor, ktery detekuje propast. Robota tedy postavime
smérem k hran¢ stolu a nechame ho vyjet. Pii detekci srazu se auticko otoci o libovolny
uhel, nejlépe takovy, aby se odtocil od srdzu a nemusel ho detekovat znovu. Po detekci se
auticko zastavi a zacouva o urcitou vzdalenost, aby pfi otaCeni nespadlo, a poté se otoci.

Tato ¢innost se teoreticky mtize opakovat do nekonecna.

()
S

+ Zastav

Jed l

Couvni

|

Oto¢ se 0 90
stupiid

I

Algoritmizace:

Obr. 30 - Algoritmus 3. ulohy VEX GO

Pomocné otazky: Jak auticko zastavi? Jaky senzor vyuziji pro detekci stolu a srdzu? Bude

lepsi mit senzor od auticka dal, nebo bliz? Co se ma dit po detekci srazu?
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Resent:

ne  nalezlo oko objekt? ‘

s

jed  dopfedu v

zastav pohon

jed dozadu = o@ mmwv P

otoGse vpravo v o0 @ stupit »

Obr. 31 - ReSeni 3. iilohy VEX GO
Poznamky: MoZnym problémem tohoto ukolu mohou byt rohy stolu, kde ma auticko vétsi
pravdépodobnost padu nez na rovné hrané. Proto se senzor umistil na delsi blok, aby oko
dohlédlo co nejdale a mohlo na auticko vcas zareagovat. Potfebné pomucky jsou robot

Super Code Base, o¢ni senzor a blok pro prodlouzeni konstrukce, aby oko dohlédlo dale.

Uloha ¢&islo 4

Obr. 32 - Zadani 4. ulohy VEX GO
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Zadani: Auticko musi projet po silnici do cile k ¢ervené znacce. Rid" se v dopravé podle

barevnych znacek. Modra a zelena znacka znaci odboceni vpravo.

Popis: V této uloze postavime auticko do pozice, kde bude mit pied sebou modrou nebo
zelenou znacku. Znacky musi byt postaveny tak, aby se findln¢ auticko zdarn¢ dostalo do
cile. Proto je druhd znacka po pravé stran¢ a cilova Cervena taktéz, tedy vpravo od druhé
znacky. Jakmile auto detekuje znacku, tak odboci. Toto se opakuje do doby, nez robot

nalezne cilovy objekt, kterym je ¢ervena znacka.

Algoritmizace:

Jed

Obr. 33 - Algoritmus 4. ulohy VEX GO

Pomocné otdzky: Jak robot detekuje dané znacky? Jaké senzory vyuzije? Jaky cyklus
pouzijes pro jizdu robota a odboceni? Pokud oko znacku detekuje pfili§ brzo, jaky ptikaz

pouzijes, aby ji detekovalo pozd¢ji? Jakych chyb se vyvarovat? Jak auticko zastavi?
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Resent:

pii spusténi

opakyj stale
nastav silu svétla oka na o %
opakuj dokud nenastane = nalezio oko objekt?

jed  dopredu =

zastav pohon
cekej o viefin

kdyz zaznamenava cko zelenou ¥ 7 nebo  zaznamenava oko modrou v ? tak

otoEse wpravo * © @ stupfid »
jinak

zastav projekt

2

Obr. 34 - Reseni 4. iilohy VEX GO
Poznamky: Znacky musi byt ve spravné vySce, aby senzor objekt a jeho barvu spravné
detekoval. Pokud byla moc nizko, viibec ji nebral v potaz. Problém mohl nastat, pokud
auti¢ko jelo pfimo na stfed znacky, kde je kov pro magnet a senzor, tedy také by znacku
nepostiehl. Potiebné pomiicky jsou auticko Super Code Base, disky, herni pole, bloky jako
drzak cedule.

Uloha ¢&islo 5

Obr. 35 - Zadani 5. ulohy VEX GO
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Zadani: Uklid’ cestu pted sebou od barevnych diskd a kazdy disk pfesuil na stranu. Zastav

u prot¢jsi strany.

Popis: V tomto ukolu se robotické auticko se senzory postavi na zacatek rovné drahy, do
které se umisti libovolny pocet barevnych diskil. Disky nesmi byt tésné u sebe, aby nedoslo
k jejich ndhodnému pfemisténi. Jakmile je detekovéana piitomnost barevného disku, musi
byt sepnut magnet a disk libovolnym zplisobem pienesen mimo drdhu. Déle se auticko
vrati na misto detekce, natoci se ve sméru jizdy a pokracuje dal. Tato ¢innost je opakovana
do doby, nez je nalezena zed’. V tom okamziku se musi robot zastavit a ukoncit cely

program.

Algoritmizace:

P led dopfedu

Je barva nebo bumper

Obr. 36 - Algoritmus 5. ulohy VEX GO

Uklid'a vrat se

Zastav

Pomocné otazky: Jak muzes detekovat disky? Jak zvednes a odlozi§ disky? Které senzory
na to vyuzije$? Které udalosti maji zpisobit pieruseni jizdy robota? Jaky cyklus vyberes§
k jizd¢ auticka a k jejimu pteruseni? Co vSe musi§ ud¢lat, aby autiC¢ko disk odklidilo
z cesty? Jak muiZze$ zjistit mantinel? Jaké piikazy existuji pro bumper a jaké vyuZiti ma?

Jaké ptipadné chyby mohou nastat?
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Reseni: Pfiklad mozného feSeni.

dnenastane  je  bumper v  stisknut?

‘opakuj dokud nenastane . zaznamenévé oke fervenou * 7 nebo  zaznamendvd oko

Myz ne je bumper ¥ stisknut? tak

jed  dopfedu =

zastav pohon

zamm

nastav magnet * na zapnulo w
zaslav pohon

olof se na smér @ stupid »

jed dopfedu + o @ mm =

nastav magnet *+ na pokles =

jed dozadu + o @ mm~ P

oloése vievow o @ stupfid >

zelenou » 7 nebo  zaznamenava oko modrou v 7

Obr. 37 - Reseni 5. iilohy VEX GO

Poznamky: Moznou variantou tohoto tkolu je hledani jednoho disku v hernim poli a

pfeneseni k mantinelu nebo pifenos diskii podle barvy napi. k levému nebo pravému

mantinelu. Potfebné pomtcky jsou herni pole se zvySenym mantinelem, postavené auticko

Super Code Base a barevné disky.

Uloha ¢&islo 6

Obr. 38 - Zadani 6. ulohy VEX GO

Zadani: Postav robotické rameno a vy¢isti desku od danych piekazek. Nasledné rameno

zvedni vzhiiru a oto€ se do pozice vpravo o 90 stupiniil a rameno poloz doli.
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Popis: V této uloze vyuzijeme dalsi typ robota. Bude jim robotické rameno, které se otaci
jak horizontaln¢, tak vertikaln€ a je ptfipevnéné v herni desce. V uloze jsou rozmistény 4
piekazky, které ma rameno shodit. Vychozi poloha je takova, ze je rameno nizko témér
poloZené pii zemi. Zaci se seznamuji se zakladnimi piikazy a zjistuji, ze mohou otoéit

s base nebo arm.

Algoritmizace:

Otoc se 0 360
stupfid

v

Zastav

v

Oto€ se 0 90
stupiid

v

Zvedni rameno

Obr. 39 - Algoritmus 6. ulohy VEX GO

Pomocné otazky: Jak se muze robot pohybovat a jakym smérem? Jak pomoci ramene

piekazky odstranis?
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Resent:

nastav rychlost base ¥ na @ %

otof base = vpravo = 0@ stupfii »+ B

oto arm w nahoru * o @ stupiii v P

vpravo *+ o @ stupii »  »

dolll = D@ stupiit v B

Obr. 40 - Reseni 6. tilohy VEX GO
Poznamky: Rameno pii otoceni vzhiru ma odchylky, nedodrzi thel pfesné 90 stupnd.
Dalsi variantou miize byt domino. Zéci si postavi standardni domino a pomoci ramene,
mohou shodit prvni ¢lanek domina. Potfebné pomicky jsou dany pocet piekazek v nasem

ptipadé Ctyfi, robotické rameno s plochou.

Uloha ¢&islo 7

Obr. 41 - Zadani 7. ulohy VEX GO

Zadani: Opakuj zvednuti disku a jeho pfesunuti vpravo o 90 stupiiti.
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Popis: Uloha méla byt koncipovéna tak, Ze disk magnet nabere, nasledné se pfesune o dany
uhel a disk odlozi. Jenze rameno se neoto¢i o spravny thel. Poustélo disky obcas z vysky
aty se odkutéalely pry¢, proto ulohu nebylo mozné spravné provést. Disk se tedy ve
zménéné uloze nepoustél, ale byl stale ptichyceny na magnetu. Opét si zak provéri vSechny
pohybové piikazy a navic si zopakuje piikazy pro magnet, které vyuzil u robotického
auticka.

Pomocné otazky: Jaké Cinnosti rameno vykonava? Jak by ses snazil zabranit tomu, ze
rameno prejede nami pozadovany bod? Jaké Casti robota bys snizil rychlost? Co musis

nastavit, aby poustél a zvedal disky? Napada té zpisob, jak by rameno mohlo ¢ekat

a ned¢lat chyby?
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Resent:

pfi spusténi
nastav smér na o stupiid

nastav rotaci na o stupiid

nastav zastaveni arm » na driet »
nastav zastaveni base v na drzet v
nastav rychlost am + na @ %
nastav rychlost base » na @ %
nastav magnet ¥+ na pokles v
nastav polohu amm = na o stupfit =
cekej o viefin
opakuj stale

nastav magnet *+ na zapnuto -
.(':ekej o vtefin

olo€ am w nahoru v o @ stupid »+ B

dokud am v se to€i?

Cekej @ viefin

otoC base » vpravo v o @ stupnd = B

dokud base * se toti?

cekej ) vietin

otoc arm v doli * o @ stupnd »+ B

dokud am +»  se toci?

Zokej @ wtefin

nastav polohu amm = na o stupnd »

dokud am v se toCi?

&ekej @ vtefin

Obr. 42 - Reseni 7. lohy VEX GO
Poznamky: V tomto tkolu uz byly témét nepouzitelné chyby, které robot délal. Proto se na
zacatku programu nastavila rychlost otaCeni base i ramene na 40 %. Doslo k ¢astecnému
zlepSeni, nicméné robot se napt. nedotoCil o spravny thel, v nékterych segmentech se

choval zvlastn¢ sekané, dopocitaval thly, a proto jsem zkusil ¢ekani n¢kolik sekund.
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3.2.2 VEXIQ

Tato roboticka sada je na vyrobcovych webovych strankach uvadéna pro zaky starsi 11 let.
Ackoli si myslim, ze uz stavebnice VEX GO se pln¢ uplatni pro zéky 9. tiid, a tedy by tato
stavebnice mohla zasahovat az do stfedoskolského studia. Co se tyce stavebnice, tak ta je
velmi podobna verzi GO, akorat profesionalnéjsi, stabilnéjsi a celkové s mensi chybovosti.
V predeslé verzi se napt. Casto protacela kola a s IQ jsem podobné problémy nemél.
Stavebnice VEX 1Q tedy dokaze fteSit stejné problémy jako verze GO. Odlisnosti je
propojeni robota s pocitaCem, ten se nepfipojuje pomoci bluetooth, ale pies USB kabel
pfimo do mozku robota k nahrani programu. Po nahrani programu je mozné robota odpojit,
jelikoz vSe zlstane nahrano v jeho paméti, a spustit program externé piimo tlacitky na

robotovi.

Tato ¢ast prace je odlisné od ostatnich sad, jelikoZ byla pouze jedna, a Zaci neméli moznost
s ni pracovat. Tudiz jde o zkompletovani a ukédzku moznych staveb a programd, nikoli
vylozZené o otestovani ukolti na samotnych zéacich. Zaroven konstrukce jednotlivych robott

davodu.

Tuto sadu lze vyuzit ke stejnym ulohdm jako ve verzi GO a je mozné postavit podobné
auticko s ndzvem Autopilot, které jsem také vyuZil pro ukazku jazyku ROBOTC. DalSim
robotem je Clawbot IQ, ktery pomoci svych klepet dokadZze zvedat rtizné predméty

a nakladat je na svou rampu.

Obr. 43 - Autopilot a Clawbot
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3.2.3 Sada uloh v prostiedi VEX code
Uloha ¢islo 1

Zadani: Odstran kostky, které jsou od sebe stejn¢ vzdaleny, z cesty a presui je do propasti.
Prvni kostku naber na rampu a druhou kostku odtla¢ do propasti. Prvni kostku z rampy

opét vezmi a také ji vyhod’ za kostkou druhou.

Popis: V této uloze se seznadmime s Clawbotem. Tuto ulohu Ize rozdélit na dvé casti,
zaprvé sebrani a nalozeni kostky na rampu robota. Odtla¢eni druhé kostky neni nijak
slozité, a druhou ¢asti je nabrani kostky z rampy a nasledné zahozeni. K tomu si vytvoifime
vlastni bloky a zmensime tim velikost a pocCet opakovani danych ptikazt. Pfi propojeni
robota s prostfedim si pojmenujeme jednotlivé motory na klepeta, pomoci kterych svira
objekty, a zvedak, jejz vyuzije pro zvednuti kostky na rampu. Vyhodnym prvkem je
tlac¢itko TouchLED. Program se nespusti do té doby, nez je toto tlacitko zmacknuto,
1 pfesto ze je program v prostiedi spustén. Pti klesani zvedaku zjistime, ze je dole pomoci

bumperu, ktery zvedak stiskne, a tim se piestane rameno pokladat.
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definuj NaloZ kostku

nastav barvu  TouchLEDS » na Cervend w» Ty e
nastav mapamalni tocivy moment kiepeta + na @ %o

nastav kok * na @
nastavrychlost Kepeta » na @ % -

Cekej dokud nenastane . je TouchLED9 »  slisknuto? =
otoé kiepeta = dopfedu + o @ stupii »

nastav barvu  TouchLED9 » na zelena w E
otoé  zvedak v dopfedu » o (QULLGE stupil~ >

nasiav polohu kiepeta » na o stupfid »
otof Kkiepeta » do polohy o stupiii »  p

nastav polohu zvedak »* na o stupil -
otatej zvedak = dozadu -

NaloZ kostku
Cekej dokud nenastane . je  Bumpers +  stisknut?

jed dopieduw o (KIBKN mmw p
zaslav zvedak =

otoé  kiepeta - dopfedu » © @ stupil » @

jed  dopfedu~ o (KK mm~w B
definuj vyloZ kostku

otof kiepeta » do polohy o stupiii w  p

otof kiepeta *  do polohy o stupiil +  »

otof zvedak v dopolohy (Ll stupii v >

otof  Kepeta » dopfedu » © @ stupiii »  p
otatej zvedak dozadu -

cekej dokud nenastane = je Bumperd w  stisknut?
zaslay  zvedak =

ooc Kepeta v dopoiony @) swpri~  »

Obr. 44 - Reseni 1. iilohy VEX 10
Poznamky: V tloze je zésadni pied spusténim programu ptipravit klepeta do polohy
nesevieno a tu brat jako polohu 0 stupiit. Jinak by program nefungoval. Vysoka ¢isla
u otoceni zveddku mohou byt piekvapiva. Nejedna se o hel v prostoru, ale o uhel, o ktery

se otaci motor.
Uloha ¢islo 2

Zadani: Ovladej robota pomoci barevné kostky. Zelena barva spusti jizdu dopiedu, ¢ervena

barva robota zastavi a modra barva robota otoc¢i doprava a nasledné spusti jizdu rovné.

Popis: V tloze vyuzijeme robota Autopilot, ktery je lepsi verzi auticka Codebase ze
stavebnice VEX GO. V uloze vyuzivame dva senzory, jeden pro vzdalenost, kterym

urcujeme, kdy ma druhy senzor zjistovat barvu na kostce a jestli je kostka v blizkosti

66



auticka. Pomoci podminek rozhodneme, jakou akci ma robot provést. Moznou modifikaci
ulohy je uptesnit zadani tak, ze musi auticko nékam dojet, vyhnout se pfekaZzce pomoci

kostky.

Resent:

nastav rychlost pohonu na @

nastav rychlost otadeni na @ % -

Cekej dokud nenastane Distance? + vzdalenosty mm =
pokud  Color3 » zaznamendva modrd v

| ool se vpravo * o0 @ stupiii p

jed  dopfedu =
jifﬁk:pa_lmd Colord =+ zaznamenava zelena » 7?2 . pak

jed  dopfedu =

_jinak pokud Color3 = zaznamenava cervena - ? _ pak
zastav pohon

jinak

Obr. 45 - Reseni 2. iilohy VEX IQ

Poznamky: Zasadnim problémem mutze byt svétlo a vymalovani mistnosti. To muze

ovlivilovat ndmi nechténym zplsobem snimani barev na kostce.
Uloha ¢islo 3
Zadani: Jezdi s robotem po kruznici. K programovani vyuzij jazyk RobotC.

Popis: Touto ulohou predstavime kodovani robota pomoci textového jazyka, kde mizeme
napf. ovladat rychlost jednotlivych motorti, a tim vytvaret kiivky, nebo v nasem ptipadé
kruznici. JelikoZ jsou u robota motory v opatném sméru, vyuZijeme piikaz
setMotorReversed(), kde jednomu motoru pfifadime hodnotu true a druhému false, ¢imz

oba pojedou ve stejném sméru. Nasledné nastavime rizné rychlosti samotnych motorti
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ptikazem setMotorSpeed(). Piikazem waitlmsec(10000) se bude robot otacet po dobu 10
vtefin.
Reseni:

#pragma con

setMotorReversed (motoré, true) ;
setMotorSpeed (motoxrl, 20)
setMotorSpeed (motoré, 50) ;
waitlMsec (10000) ;

Obr. 46 - Resent 3. iilohy VEX IQ
Poznamky: Zéci si mohou ménit rychlosti a zjistovat, jak robot pojede, popiipadé udélat
delsi sekvenci ptikazli a vymyslet tane¢ni sestavu, nebo kreslit kiivky.

Uloha ¢&islo 4

Zadani: Naprogramuj robota tak, aby jezdil ndhodné¢ po mistnosti a nezastavoval se
u prekazek.

Popis: V této Uloze si ukdzeme, jak robota naprogramovat, aby stile jezdil po mistnosti
nahodné zvolenym uhlem. Vyuzijeme senzoru vzdalenosti, v naSem piipad€ jsem zvolil,
jestli bude prekazka blize jak 100 milimetrQ, tak zastavi, couvne a oto¢i se. Pro ukazku
vlastni proménné jsem vyuzil thel, a tu jsem si také tak pojmenoval. Vybérem od -20 do

340 stupni jsem se snazil sniZit Sanci identického otoceni.
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Resent:

pfi spusténi

opakuj stale

opakuj dokud nenastane Distance? = vzdalenostv mm ¥

jed  dopfedu =

zastav pohon

jed dozadu * o @ mm v »

naslav Uhel * na vyber nahodneé Cislo od @ do @

vpravo + o CURel stupid »

Obr. 47 — Reseni 4. tilohy VEX IQ
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4 Analyza vystupt

4.1 1. Stupen

Programovani pomoci dotyku

S timto typem kodovani neméli zaci jakékoliv problémy. 90 % zaka vzdy védélo, jak
k dané tloze pftistupovat. Tedy vzdy byla jedna skupina, ktera méla problémy, ale
s dohledem a radami dosahli spravného vysledku. Prvni uloha slouzila opét k seznameni
se zdkladnim ovladanim, které je velmi intuitivni. V druhé tuloze nastal problém
ve Spatném spocitani kroku k prejeti hiisté, nebo ze se robot neotocil o 180 stupi, ale
o pouhych 90. Zaci se vzdy opravili. Paradoxné& nejtézsi ulohou byla uloha &. 3, kde bylo
ukolem zméfit, jakou vzdalenost ujede robot v jednom kroku a jak souvisi délka robota
s délkou kroku. Zaci absolutné nevédéli, jak s metrem méfit od jakého mista kam. V této
uloze jsme stravili nejvice ¢asu. A po otazce, jestli spolu n&jak souvisi délka robota
a kroku, vétSinou piiSla odpovéd’ Ze ,,ano®, ale v n€kterych ptipadech ,,ne” a to nebyla
spravna odpovéd’. Se ctvrtou tlohou opét méla vzdy problém jenom jedna skupina, kde
pomocnou radou bylo, aby si robotem po jednotlivych krocich posouvali a otaceli a tim ho
spravné naprogramovali. Zajimavym pozorovanim bylo, Ze jsem ocekaval, ze zvoli schod
o velikosti jednoho kroku, a tim se pfesunou dal a vytvoii delsi schodisté. VSechny skupiny
zvolily vétsi méfitko, a tim vytvofily maximalnég tfi schody, ale zadani splnily. V 5. loze
nastal problém pii vytvofeni tvaru Ctverce tak, Ze zaci zapomnéli pocet opakovani jizdy
a otogeni. Ctverec tedy nebyl kompletni. Po splnéni zadaného ukolu bylo druhym zadanim
tvar obdélniku, kde vétSinou 3 skupiny nepochopily, jak volit délky obdélniku i po
jelikoz se na Skole pouzivaji frausovské ucebnice, které rozviji pocitani na ose podobnym
zpusobem, jako je tato uloha. Pfedpokladal jsem, Ze tillohu vyfesi 8 kroky dopiedu a 5 zpét.
Zaci pfisli s novym fesenim a vlastné i jednodussim. Rekli si, Ze pfed robotem je 8 poli,
takze pokud robot pojede 5 poli doptedu, tak zbydou tii policka.

Programovani pomoci karet

Prvni skupina pracovala pomaleji a k feSeni uloh dosli s pomoci. Nikdo sam nepfisel s tim,

jak nahradit cyklus piikazem go to start. Druhd skupina pracovala samostatné, po
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nékterych otazkach dosli k tomu, ze se nékteré prikazy opakuji, a mohou tedy vyuzit cyklu.
Prvni uloha nedé€lala problémy, jelikoz se jedna o pouhé seznameni s ptikazy. Ve 2. Gloze
se poprvé meli seznamit s cykly, o kterych jsem mluvil na zacatku hodiny. Nevim, jestli
vyklad nebyl dostate¢ny, nebo jestli jsem pro druhou skupinu problematiku vysvétlil 1épe,
ale mam pocit, ze prvni skupina neddvala pozor, oproti tomu druha byla potichu
a poslouchala, a tlohu vSichni smirnou radou zvladli. Opét nékomu nebylo zpocatku jasné,
jak je to s thlem otoceni. U 3 skupinek jsem se setkal s otockou doprava a ihned doleva
a predpokladali otoceni, zvlastni pro mé bylo, Ze se tato chyba objevila u vice skupin. Se 3.
ulohou se zaci setkali jiz pomoci programovani dotykem a samotnou sekvenci ptikazu méli
tedy spravné. Po otdzce, jestli se jim nékteré ptikazy neopakuji a jestli by nebylo mozné
pouzit cyklus, tedy piikaz go to start, tak vétSinou ihned pfisla odpovéd ,,ano* a program si
opravili. Skupiny, které ulohu zvladly bez problému, fesily trasu pro obdélnik. Viceméné
op¢t bez problému vSichni piisli s feSenim. U 4. tlohy pfi objizdéni hiisté podél stény jsem
ocekaval, ze pouziji ptikaz drive until object. VSichni si napocitali, ze robot pojede 7 blokti
doptedu a pak odbogi. Ukol jsem bral tedy jako spravné, ale upravil jsem tuto tlohu, aby to
platilo pro libovolny ctyfthelnik. Po otdzce jak pojedu a nenarazim do stény, jestli ji
mohou néjakym zptsobem detekovat, jsme dosli k feSeni. S patou ulohou pfislo hned
né&kolik problémii. Zaci nechapali smysl podminek, az na jednu skupinu nikdo nepfisel sam
na feSeni. TudiZ prvni modifikaci ilohy by byla snazsi Gloha, napt. pokud modra barva jed’
rovng, kde by se seznamili se zdkladni podminkou bez vice variant. Druhou ptfekazkou byl
samotny senzor robota, ktery reagoval pomalu a také nepfesné. Modrou barvu vzal jako
zelenou atd. Skoro vSem skupinkdm se robot z niceho nic zacal otaCet a snimat zelenou
barvu. Pfedpokladam, Ze to bylo tim, ze jsme byli v zelené¢ namalované mistnosti a tato
barva se odraZzela. Tudiz Glohu provadét v kvalitn€ osvétleném prostoru bez okolnich

barev.
Programovani v prostiedi VEX code

Hlavnim problémem byla technologie Bluetooth, kterd ndm praci s 1. a 2. tlohou mirné
zkomplikovala. Zaci programovali na stolnich po¢itagich. Dosah byl tak kratky, ze doglo
k odpojeni i pfi mensim posunu po stole. Vyuzit hiisté tedy nebylo mozné, prace tedy

zlstala u stolll a pouze si piedstavovali situaci na hfisti. Zadani bylo promitdno na platno.
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K programovani v prostitedi VEX code probéhla dvé setkani, jelikoz vysvétlit jednotlivé
piikazy, popsat prostfedi, propojeni robota a lehce vysvétlit ostatni cykly bylo Casové
problém pii zapsani URL adresy této aplikace do webového prohlizee. Zaci se dostali do
jiného prostfedi nebo na stranky vyrobce, nebo uplné jinam. Obecné se mi po né€kolika
setkanich potvrzovalo, ze druhd skupina pracovala 1épe. Problémem muze byt zak, ktery
jako maly prozil domaci nésili a nékdy mél problémy jakkoliv vnimat, neposlouchal a byl
roztékany. Nebylo to vSak pravidlem, zdk je velmi Sikovny na matematiku, a pokud se
k jeho stavim nedostalo, pracoval velmi dobfe. Timto se jednim zakem rozpadala
pozornost celé skupiny, nebo aspon tak to pasobilo. Prvni tllohu vétSina skupin zvladla na
prvni pokus témét ihned, problém byl onen zak, ktery nebyl ani schopny podivat se na
platno a neveédél, kam ma robot jet. Druhd tiloha se mi velmi libila a fekl bych, Ze 1 Zaktm.
Bystiejsi skupinky se také musely zamyslet a popiremyslet. Opét jako vzdy polovinu
skupin nenapadlo pouzit opakovani, a tedy vypisovaly cely program po jednotlivych
ptikazech za sebou. Po otdzce co se opakuje? Prosel jsem program, “jede dopiedu, pak
zpét, doleva atd.”, uz si zéaci vSimli, které piikazy se opakuji a kolikrat. Zajimavym
pozorovanim bylo, Zze jenom jednoho zdka napadlo couvat, ale vétSina zakl se otacela
o 180 stupiil a pak jeli rovné a vétSinou pak nedokazali s cyklem dojit k spravnému feSeni.
Po moZnosti couvat ulohu zvladdli bez problému. S prvni skupinou jsme bonus
s navstivenim roht nestihli, ale druhé skupina tlohu zvladla bez problému a pfisli s novym
feSenim.

Na druhém setkéani prvni skupina dodélala bonus druh¢ tlohy. Nésledné jsem dodal llohu
na Ctverec a obdélnik, aby byla kompletni pro vSechny moZnosti programovani. Ta uz
ned¢lala problémy, v nékterych piipadech byl problém pocet opakovani pro obdélnik.
Prosli jsme 3. a 4. lohu, ale 5. Gllohu jsme nestihli a pfesunul jsem ji na jesté jedno setkani
s malym testem. Treti ulohu jsem pojal jinym zplisobem, zaktim jsem rozdal papiry
a ukazal kod, ktery si mohli opsat, a sledovat, jak ovliviiuje robota po spusténi, pokud budu
s papirem otacet. VSichni si v§imli, Ze se robot otaci, nékteti dodali v protisméeru a také, ze
se snazi vratit do pozice, v které zacinal. Po otazce, jakou soucastku robot v tu chvili
vyuziva, tak gyroskop nikoho nenapadl a nikdo slovo ani neslysel. Ctvrta uloha probéhla

kreativng. Zaci si postavili své herni pole k hrani kostek a nasledné hrali kostky ve
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dvojicich, az jsme postupné nasli pavoukovym stylem vyherce. Bohuzel uroven anglictiny
nebyla dostacujici a blok pro ndhodny vybér nikdo nenasel. Dochazelo k voleni rtiznych
¢isel napf. od 360 do 890, coz vlastn¢ nebylo Spatn€, jen asi byla narusend
pravdépodobnost vyhry, a tak by mél byt rozdil t€chto dvou ¢isel 360 stupiii jako jedna

otocka.

4.1.1 Kvantitativni vyzkum

Soucésti posledni hodiny byl nevelky kvantitativni vyzkum, ktery mél zjistit prekoncepty
uzaka 1. stupné¢ pied zahajenim prace sroboty, jejich zkuSenosti, postoj k vyuce
s robotickymi sadami a jejich zajem o danou problematiku. Dotaznik byl vytvoien
v aplikaci Google Forms, knémuz se zaci dostali pomoci jim dostupného odkazu
a dotaznik vyplnili. Celkem bylo z obou skupin 38 respondentid. Dotaznik s grafy viz

piiloha.

Prvni otdzkou zhodnot na skéle 1 — 5 obtiZznost tloh, bylo 16 odpovédi pro snadné, 11 pro
sttedné obtizné, 8 pro velmi snadné, 2 pro velmi obtizné a 1 pro obtizné. Druhou otazkou,
jestli se n¢kdy setkali s n¢jakymi roboty, jich celkové 29 vybralo moznost ano a 9 ne. Tieti
otazkou jaky typ programovani byl pro né slozity, 22 zakt odpovédélo v prostiedi VEX
CODE na pocitaci, 11 mélo problém s programovanim pomoci dotyku, coz pro m¢ bylo
zajimavé zjisténi. Ocekdval bych, jak je sada uloh sestavena, Ze programovani pomoci
dotyku je nejlehéi variantou. Zbylych 5 odpovédélo pomoci kédovaci desky. Ctvrtou
otazku, jestli se ma podle tebe ovladani roboto ve Skole vyucovat, z nich 28 souhlasilo
s v€lenénim do vyuky, 10 zakl bylo proti. Pata a posledni otazka zjiStovala jejich zajem

o pokraCovani v praci s roboty, kde 29 chce nadale pokracovat a 9 pokracovat nechce.

4.2 2. stupen

Prvni tloha zacala komplikacemi tykajicimi se udrZeni pfipojeni Bluetooth na vétsi
vzdalenost robota od pocitace a nedostatkem hracich poli. V ucebné bylo pouze jedno hraci
pole, které nemohli pouzivat vSichni naraz. Pokud by ho pouzivali postupné, doslo by
k velkému ¢asovému zpozdéni. Uloha byla modifikovana na piesné definovany slalom na
¢as mezi nohami Zidle, kterou méla kazda skupina k dispozici. Tim se z Glohy stal zavod

na ¢as a vyhrdl ten, kdo naSel nejefektivnéjsi cestu a naSel nejlepsi rychlost motorii. Pfi
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stoprocentni rychlosti se na linoleu kola robota protacela. Kromé jedné skupiny ulohu
splnili vSichni.

Ve druhé uloze (objed” Ctverec a rovnostranny trojuhelnik) nebyla ani jedna skupina
schopna urcit spravny thel oto¢eni u trojuhelniku. Nékteti volili 60 stupiii, jini zadavali
uhel odhadem a zkouseli, jestli dosli k spravnému vysledku. Spravnou velikost thlu jsme
urCili béhem spolecné diskuse spojené s nakresem. Moznosti cyklu si nevSimla zadna
skupina, pravdou je, ze s touto moznosti nebyli seznameni. Nicmén¢ si povSimli, Ze se
nekteré piikazy né€kolikrat opakuji. Po upozornéni na moznost pouziti cyklu, vSichni tuto
moznost aplikovali. Moznou modifikaci by bylo uziti vlastnich bloki k zjednoduseni

programu, nebo kombinaci sekvenci bloku.

Ulohu & 3 nebyli Zaci bez vytvofeni spole¢ného algoritmu schopni naprogramovat.
Druhym problémem bylo nastaveni délky ramene s optickym senzorem. Téméf vSichni
zvolili prili§ kratkou délku, kterd nestacila k tomu, aby senzor zaregistroval konec stolu.

Jeden z roboti se zfitil a rozpadl se.

Ackoliv se ve ¢tvrté uloze jednalo o hru s hfi$tém, nebylo nutné, aby méli vSichni hfisté k
dispozici. Dokud neméli tlohu naprogramovanou. V této uloze se obcas vyskytl problém
se spravnou identifikaci barvy. Modifikaci tlohy je odboceni vpravo na modrou barvu

a vlevo na zelenou.

V paté tloze bylo nutné sestavit spolecné algoritmus, nebot’ zaci nebyli schopni samostatné
tuto ulohu vyfesit. Dvé skupiny byly schopny splnit ulohu s velkou vypomoci a pouze dvé
ji vyftesily samostatné. Moznou modifikaci je pfesouvani kotoucti na rGzna mista podle

barev.

Pro Sestou tlohu museli Zaci postavit druhy typ robota a tim bylo robotické rameno. Stavba
byla o dost naro¢néjsi jak obtiZznosti, tak Casov€. Pomoci této ulohy se sezndmili se

zakladnimi ovladacimi ptikazy a Glohu zvladli bez problému.

Jak se ukazalo, sedmou tulohu nebylo mozné zrealizovat vibec, z divodu fady chyb
otocného ramene. Jednalo se o to, ze rameno se vySkoveé nevracelo smérem k disku a stejné
tak stranové. Disk pfi brzdéni obcas ulétnul. BEhem Zakovskych pokusii se potvrdila velka

chybovost ramene.
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Zavér
Se vstupem vyuky robotiky do vzdélavaciho procesu se oteviela cela fada metodicko-

didaktickych problému spojenych s timto inovativnim oborem. Tato bakaldiskéd prace se

snazi malym dilem pfispét k feSeni této problematiky.

Hlavnim cilem bylo sestaveni sady uloh, tykajicich se seznameni s edukacnimi
robotickymi sadami, s jejich prozkoumanim a objevovanim v prostiedi volnocasovych
utvarti. Vzhledem k moznostem byly zvoleny stavebnice VEX Robotics, které jsou
v Ceském prostiedi nové a neodzkousené. Dalsim cilem bylo realizovat jednotlivé tlohy
s détmi. Tato ¢ast byla rozdélena na dvé kategorie 1. stupeii a 2. stupen. Tretim cilem bylo
provézt analyzu robotickych aktivit a na jejim zdklad€ stanovit vhodné Upravy, nebo

varianty zadani.

Celkem bylo vytvoteno 27 uloh, z nichz bylo 16 pro 1. stupeii a 11 pro druhy. Prvni stupeii
vyuzival robotickou stavebnici VEX 123, kterd je navrzena pro zdky mladSiho Skolniho
véku. Ulohy jsou koncipovany tak, aby se Z4ci postupné seznamovali se zakladnimi
piikazy k ovladani robota. Dalsi fazi bylo objevovani moznosti nahrady vice stejnych
kroka cyklem. Posledni oblasti, kterou déti zkoumaly, byly senzory a vétveni programd.
Pro zéky 2. stupné kromé ptedchoziho, tlohy obsahovaly i stavbu robota, tvorbu vlastnich
blokt, ptikazy k ovladani pohybu robotické ramene a programovani robota v textovém

reZimu jazyku RobotC.

Pokud by se méla shrnout analyza vystupt, tak z dotazniku pro prvni stupenn mizeme
poznat, Ze si Zaci vyuku uzili a byli spokojeni. ObtiZznost pro né nebyla nezvladatelna, ba
naopak snadnd. Pokud pfihlizime na zptsob vyuky, ktery jsem vedl. Skupinky jsem nechal
pracovat a postupné je obchézel a sledoval chyby jako nevyuziti cyklu, a s otazkou, jestli
se néco v programu neopakuje, pfisla vétsinou oprava. Ulohy splnili vichni Zaci, nékteré
skupiny bez pomoci. Pro druhy stupen muzeme spekulovat, zda ulohy nebyly zvoleny
spravné. Byly tlohy, které nikdo nevytesil, a aZ po spolecném sepsani algoritmu dosli

k vysledku. Samotné hodiny byly ¢asovée vytizenéjsi kviili nadrocnosti tloh i stavbé robott.

Pokud bych mél shrnout modifikace jednotlivych tuloh, tak pro 1. stupeni bych zasadni

zmény nedélal, jelikoz vyuka a sezndmeni probéhlo podle mych piedstav a tlohy dle mého
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splnily svij ucel sezndmeni s danym problémem. Podle vyjadieni zakl v dotazniku tykajici
se obtiznosti uloh se ukdzalo, ze povazovali tlohy za jednoduché. Proto mizeme zvazit
pridani nékolika slozitéjSich zadani. Naopak na druhém stupni byly nékteré Glohy pfilis
slozité a zéci je nebyli schopni bez vétsi pomoci vytesit. Ziejmée by byla potieba piidat

nékolik snaz$ich zadani.

Pokud bychom mluvili o rozsifeni této prace, jednalo by se predevsim o doplnéni tloh pro
VEX 1Q, predev§im o programovani ROBOTC, kter¢ bylo v této praci zminéno

marginalné. Pro nadanéjsi jedince by nebylo od véci ptidat slozitéjsi ulohy typu prochazeni

bludistém a takovych, u kterych je vyzadovano nejen feseni, ale i jeho optimalizace.
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Piilohy
Videa k jednotlivym uloham

Programovani pomoci dotyku

1. https://drive.google.com/file/d/1F2ykn&jTIZ3-8Q9hLh QSJloy471mJ42/view?usp=sharing

2. https://drive.google.com/file/d/17-uSG_oUJBpeu-EmsSP-YSe9zraxiETC/view?usp=sharing

3. https://drive.google.com/file/d/1 CEaM-86yuCp4 XdpRO0t2MzstZIKHV Glg/view?usp=sharing

4. https://drive.google.com/file/d/19-c_SAdEB5t8aFHnGnD40R pAjUME3SET/view?usp=sharing

5. https://drive.google.com/file/d/1BZhc VhfZiJKNWhbOSSXY czmkljSun2L 6/view?usp=sharing

6. https://drive.google.com/file/d/IN_rvdocuYClvedlcWOVCc7iUZxjROV3b/view?usp=sharing

Programovaci karta

1. https://drive.google.com/file/d/1FZ97NzBbDU2ylb-Nw_10OnIXHCqhW g6sj/view?usp=sharing

2. https://drive.google.com/file/d/1 TM3imdaPtmGZBR9pBOiS6ths8yBI1 AmD/view?usp=sharing

3. https://drive.google.com/file/d/1TOO0IaSExZj2CLsFjBkCZ11 5Wcb3ekj/view?usp=sharing

4. https://drive.google.com/file/d/1416DKA087L gxOXJZWOXwSryKd gBJFrP/view?usp=sharing

5. https://drive.google.com/file/d/1RmaMagtbNWel e4rx6xuq3ilE1rvl1bCmfV/view?usp=sharing

VEX code

1. https://drive.google.com/file/d/1 SHXIp28FCI44CIBnigM Y RmBbF-0KVhqP/view?usp=sharing

2. https://drive.google.com/file/d/1R1J2x9RbikHI44QikY 60M4imSdtyG5i2/view?usp=sharing

3. https://drive.google.com/file/d/1JNsc6sLvU9xB7t7Y BAXx9LM640RnAtueK/view?usp=sharing

4. https://drive.google.com/file/d/1Vs9QQb-0NwsCulL4kfhfOGrxTp-RLnXcv/view?usp=sharing

5. https://drive.google.com/file/d/ITmA NW_th5-73vl-sCGL7jdR7zGoMRXwB/view?usp=sharing

VEX GO

1. https://drive.google.com/file/d/1eWXmO6XOv8 17SfX1jcm3yNCecpNSyy2s/view?usp=sharing

2. https://drive.google.com/file/d/1zIFK4nH88K SRgOv8IFOEnRAOv4FbmH_3/view?usp=sharing

3. https://drive.google.com/file/d/IM1j1C_inXznVZICFVRaAu9yF5a_g893e/view?usp=sharing
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4. https://drive.google.com/file/d/1usFlzdh6pUIPNPK eNkK CnnosnMtTfYEN/view?usp=sharing

5. https://drive.google.com/file/d/1jZayQ8fIbSVzHIn g2 GFfOn9vd7U-17W/view?usp=sharing

6. https://drive.google.com/file/d/ThXo7kxCtIEPBSYA hk62DX2cbtyr7wlW/view?usp=sharing

7. https://drive.google.com/file/d/1WF1Lj2rVio4y1 0Ov8 ELLEWROwK3Cqgosgh/view?usp=sharing

VEX 1Q

1. https://drive.google.com/file/d/1hbw7tjo-bmNyrlD-k16SX5-fBzsMhApk/view?usp=sharing

2. https://drive.google.com/file/d/1AT7UH-YNrNgBz9-XSOHCcF c4qlx6e3W3/view?usp=sharing

3. https://drive.google.com/file/d/1J1xa0wgDLLrmPBaKtQ1t IXLeWPC5rln/view?usp=sharing

4. https://drive.google.com/file/d/1Gm8xs7wgkINTTeQAptfZBPcMbd-Y 10HG/view?usp=sharing

Vysledky z dotazniku pro 1. stupen

Na skale od 1 - 5 zhodnot, jak obtizné ulohy pro tebe byly?
38 odpovédi

® 1 Velmi Snadné
28,9% @ 2 Snadné
@ 3 Stfedné obtizné

/ @ 4 Obtizne
A @ 5 Velmi obtizné

Setkal ses uz nékdy s néjakymi roboty?
38 odpovedi

® Ano
® Ne

II
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https://drive.google.com/file/d/1Gm8xs7wgkINTTeQAptfZBPcMbd-Y10HG/view?usp=sharing

Jaky typ programovani byl pro tebe slozity?
38 odpovedi

Ma se podle tebe vyucovat ovladani robotd ve skole?

38 odpoveédi

Chtél bys nadale pracovat s roboty?
38 odpovedi

III

@ Pomoci dotyku
@ Pomoci kédovaci desky

@ Pomoci prostiedi VEX CODE na
pacitaci

® Ano
® Ne

® Ano
® Ne



