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Aplikace, zakladni nastaveni a nabijeni

Vstup do aplikace Robo Wunderkind je mozny bez pfihlaseni (nejc¢astéjsi pfistup i pro studenty)
nebo si mUzZete vytvorit svij ulitelsky Gcet.

Aplikace
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Vytvorit novy ucet
Robo

Jiz mate vytvoreny ucet
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Vitejte v Robo
Wunderkind!

Robo Wunderkind shromazduje diagnosticka data,
aby mohl fedit problémy a udrzovat na$ produkt
aktualni a spravné funguijici. Z tohoto divodu
potfebujeme, abyste pfijali nade zasady ochrany
osobnich Gdajl.
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Zakladni nastaveni

V nastaveni aplikace mdzeme zvolit jazyk.

a Live B Code G Blockly £

Zrusit Hotovo

Arabic
Polish
Czech
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Po spusténi aplikace zapneme hlavni jednotku a sparujeme robota.
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Nabijeni

Hlavni jednotka by méla byt pro praci nabitd alespon na 30 %.

Odpojte a hrajte si

PIng nabito

Prehled aktualné pfipojenych blokl najdete vzdy v zakladnim menu.

g

Odeslat zpétnou vazbu 125 330 Odpojit

w Méreni vzdalenosti a zaklady prace s Robo Wunderkind



7 Uroven Code

V Urovni Code otevieme novy prazdny projekt: ,Vytvofit novy".

Live E Code @ Blockly
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Do hlavni jednotky pfipojime 2 DC
motory.

V nabidce se objevi ovladaci prvky
pro DC motory.

Vybereme blok pohybu vpred
a umistime ho na pracovni plochu.

Blok pohybu mame umistény na
pracovni plose.
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. pracovni ploge.
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A zobrazime jeho vlastnosti.
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V nastaveni tohoto bloku m@zeme
snizit rychlost a vzdalenost pohybu
nastavime na 100 cm (1 metr).

V nastaveni motord mizeme také
ménit smér otaceni a testovanim
docilit pohybu autiCka vpred.

voort (D) @
Motor 3 (>
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Zmeéna sméru otaceni jednotlivych
motord L - R (left/vlevo - right/
vpravo)

Pfipojime RGB LED svétlo.

Z nabidky vybereme ikonu sviceni.

A vytdhneme ji na pracovni plochu.
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Rezim spojeni umoznuje propojovat
jednotlivé akce nebo skupiny akci
programu.

Propojte akci pohybu s akci sviceni
a program otestujte spusténim.

Nastavte barvu sviceni nebo vyberte
nahodny vybér barvy (kostic¢ka
v levém hornim rohu nabidky).

Ze zalozky ,Special” vyberte
pozndmku a vlozte ji do skupiny akci
se svétlem.
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Trigger

Do poznamky zadejte text, ktery se
zobrazi po dokoné&eni prvni akce
pohybu.

Spusténim programu otestujte
zobrazeni poznamky.

V rezimu spojeni propojte cestu
z druhé akce zpét na prvni.

V zalozce ,Trigger” (spoustec,
podminka) vyberte prvni ikonu
opakovani.
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Ikonu opakovani umistéte k prvni
akci pohybu a nastavte pocet
opakovani.

Udaj ,Repeat” znamena, kolikrat
chceme danou akci opakovat.
Pokud chceme opakovat akci 10x,
zadame pocet opakovani 9/9. Prvni
akce tak probéhne normalné a pak
je 9x zopakovana.

V zalozce ,Sound* (zvuk) vyberte
zvuk vystrahy.

Vybrany zvuk vlozte do skupiny akci
se svicenim a poznamkou.
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Uroven Blockly

V drovni Blockly otevieme novy prazdny projekt: ,Vytvofit novy*.

a Live G Code Blockly

A e [ oo Blockly

Magické éislo MEFi¢ vzdalenosti Pronasledovacé

Prekéazkoborec = +

Vyuko & Vytvor novy
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Ze zalozky ,Flow" na pracovni plochu

= E Q vytdhneme prvni blok ,repeat
et

Q 5 times* a umistime ji pod blok
o, .when start*.
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= Q plochu vytdhneme druhy blok ,drive
S = all motors.." a vloZzime jej do bloku
s Jrepeat 5 times*.
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Ze zalozky ,Sound” na pracovni
= = = = & plochu vytdhneme blok ,play
: sound..." a pfipojime ho Uplné dold.
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i Z nabidky zvuk( vybereme zvuk
- Q vystrahy, kterd zazni v momenté,
rid S kdyz robot dokonci vsechny prikazy
R programu.
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Hodnoty, které Zaci zadavaji do blok{ programu ,drive all motors...", by mély odpovidat
odhadované vzdalenosti, kterou zjistili v prvni ¢asti lekce. Na prikladu naseho kédu byla
odhadovand ,nakrokovang“ délka chodby 26 metrC.

Kdéd Ize prepsat do jednoduchého prikladu a vyuzit to napf. pro jednoduchy prevod jednotek
vzdalenosti:

(5 x 500) + 100 = 2600 (cm) = 26 metr
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