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Ro

casova dotace: 1 hod / tyden z disponibilni casové dotace

Robotika

6. roénik

kod ocekavanéeho
vystupu RVP ZV

Skolni (dil¢ci) vystup

Zak:

ucivo

prurezova témata

* umi vysvétlit pojem robot, program,
popise ptiklady vyuziti
* robotll, vyjmenuje jejich zakladni ¢asti

* umi ovladat roboty Dash & Dot
 umi vytvofit jednoduchy program v
aplikaci Blockly pro jejich ovladani

* umi popsat stavebnici Lego Mindstorms
EV3 a jeji zakladni dily

* orientuje se v programovém prostiedi
Lego Mindstorms EV3

* umi pouzit dotykovy senzor

Uvod do robotiky
* co je to robot? Co je to program?

* 7 ¢eho se sklada robot?
» ptriklady vyuziti robotu.

Seznameni s roboty Dash & Dot
* popis, jaké maji Casti, funkce.
» aplikace pro jejich ovladani (Go, Path).

* vytvateni jednoduchych programt v
aplikaci Blockly.

Predstaveni L.ego Mindstorms EV3

* popis jednotlivych dilti (kostka, motory,
senzory, ...).

* ukazky jejich funkce.

+ srovnani Dash & Dot a Lega (senzory,
motory, prostfedi)

Prostiedi aplikace Lego Mindstorms
EV3 Home

* tvorba programu, zakladni programové
bloky, nastaveni parametrt blok{l...

* dotykovy senzor

* houpacka (Kyvadlovy robot).
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kod ocekavaného
vystupu RVP ZV

Skolni (dilci) vystup

zak:

ucivo

priirezova témata

* umi pouzit ultrazvukovy senzor

* umi pouzit svételny senzor

» umi pouzit gyroskopicky senzor

* sestavi zdkladniho pojizdného robota
» umi pouzit IR ovladac pro fizeni robota
* umi pouZivat programové bloky pro

ovladani motorid, vytvoii jednoduchy
program pro prijezd bludistém

* vytvoii jezdiciho robota, ktery zastavi u

piekazky.

* vytvoii jezdiciho robota, ktery objede
prekazku.

* ultrazvukovy senzor

* reakce zvuku/obrazu na vzdalenost.

* svételny senzor

* osvétleni, identifikace barvy.

* zavora u parkoviste.

* gyroskopicky senzor

* reakce na polohu gyroskopu pomoci
obrazu.

Stavba robota — zakladni sestava
pojizdného robota (Driving Base)

* organizace a pravidla prace se stavebnici
Lego Mindstorms EV3.

* sezndmeni s aplikaci Lego Mindstorms
EV3 Home (stavebni ndvody, atd. ).

* iR ovladac — fizeni robota pomoci
ovladace

* bloky pro ovladani motorti

* riizné zpuisoby zataceni (Curved Move,
Tank Move)

* prijezd bludistém (bez pouziti senzort)

* dotykovy senzor

* vyuziti dotykového senzoru na robotovi.

* ultrazvukovy senzor
» zastaveni pfed piekazkou.
* objeti prekazky.
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kod ocekavaného
vystupu RVP ZV

Skolni (dilci) vystup

zak:

ucivo

priirezova témata

* vytvoii jezdiciho robota, ktery se bude
pohybovat po ¢erné Care vyznacené na
zemi.

* fizeni robota pomoci gyroskopického
senzoru

* sestavi podle ndvodu manipulator a
vytvofi jednoduchy program pro
pohybovani objekty

* vytvofii jezdiciho robota, ktery se bude
pohybovat po Cerné ¢afe vyznacené na
zemi a vyhne se prekazce

* svételny senzor

* gyroskopicky senzor

* fizeni robota pomoci gyroskopického
senzoru.

* pohybovani s objekty

* stavba manipulatoru

* (Lego Mindstorms EV3 Home — Move
object)
* sledovani ¢ary + vyhnuti piekazky

* chytré auto

* vyuziti senzoru svétla pro jizdu po Care.




