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Open Roberta Lab S

= https://lab.open-roberta.org

= cloudove prostredi urcené k programovani
ruzného HW uréeného pro vyukové ucely

= Open Source projekt

= v cestine
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https://lab.open-roberta.org/

4
Open Roberta Lab J

or)

= projekt vznikl v r. 2002 v ramci INPTIATIVE
nemecke vzdelavaci iniciativy
,Roberta — Learning with robots”

\

« Frauhofer Institute for Intelligent  Z Fraunhofer
Analysis and Information Systems

= Google Google
= Lego Education education
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Open Roberta, protoze...

= jednotné softwaroveé reSeni pro ruzné HW
platformy

© vyhodné i pro ucitele (zaCinajici, mene zkusene,
... revize RVP...)

= Cisté” online reseni

© nizsi naklady na spravu

® horsi spoluprace s hardwarem
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Ukazka prostredi

hlavni menu —_

* 00 v 4 7
B ~ Q & 8 O prepnuti do nastaveni .-..
PROGRAM NEPOprog KONFIGURACE ROBOTA konflgurace rObOta

prepinani mezi — °
bloky pro zacate&niky
a pro pokrocilé

] dopredu -~ DTS Y30]

zobraz text _ z'obraz’enl’\
Ovladani o zdrojového kodu
e = v fadku
ogické spojky . )
pfepnuti do ~ ’
N simulatoru
Proménné
> O O
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- podminky, cykly
- promenne, pole...
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(
Jak funguje podpora HW Co

= program z grafickych NEPO bloku prelozi
do zdrojoveho kodu, ktery je vhodny pro
konkrétni hardware

= a ten potom do ngj (primo nebo pomoci
nejakeho pomocného programu) nahraje

28 Bobertar



Podporovany HW

« LEGO Mindstorms NXT

- standardni firmware v ridici kostce
- generuje program v jazyce NXC

S BRobertar




Podporovany HW

« LEGO Mindstorms EV3

- originalni firmware — c4ev2 (C/C++)

- pfipadné alternativni na SD karte
- EV3 1eJOS (Java)
- EV3dev (Python)

25 Rebertar




Podporovany HW

« LEGO WeDo
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Podporovany HW

= vyvojova deska BBC micro:bit

- Jazyk Python je deskou primo podporovan
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Podporovany HW

= robot Bot'n Roll

- ovladace pro Arduino
- kdd v jazyce C pro Arduino
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Podporovany HW

= humanoidni robot NAO
- Jazyk Python
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Podporovany HW

= vyvojova deska BOB3

- mozno si vyrobit vlastniho = -
(i stavebnice), pajeni ;‘%‘le" {3

JCU') wu.Pr qu u“p

%ﬁ'

- - - <
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Podporovany HW
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deska SenseBox
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- integrace

s cloudem
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Podporovany HW

= roboticka stavebnice mBot

- Arduino
- C, Scratch

S Robertar




Podporovany HW

= roboticka stavebnice Edison

- senzor zvuku, bzucak,
LED diody, tlacCitka,
motory, sveételny senzor,
detektor prekazky,
sledovac cary a
infraCerveny vysilac a
prijimac

- programovani pomoci
carovych kédu, Scratch a
varianta Pythonu
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Podporovany HW

2o Robertar



Podporovany HW

= Nepo4Arduino

- podpora ruznych variant desek Arduino (Uno,
Nano, Mega)
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Podporovany HW

= vyvojova deska Calliope mini

- podpora pres jazyk C

28 Bobertar



opakuj stale

dotykovy senzor Port IRl stisknuto?
zobraz obrazek

vy i firas s izvi- ¢« OCl Zaviené ~

opakuj stale
klavesa stisknuto?

o4 obrazek * |8

zobraz
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Konfigurace robota (NXT)

KONFIGURACE ROBOTA

pramér kola [E&] cm
vzdalenost kol Ei} cm
Sonsor
Sensor 2
Sensor 3
Sonsor 4
Motor A
Motor B velky motor
regulace 150 J4

SUC R e 18 dopredu *

velky motor

regulace ENL N
T dopredu
strana
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Ukol 1 — okolo krabice

= odometrie
= Sekvence vs Cyklus

= fyzikalni model

25 Bobertar



Ukol 2 — zamrkej

= 10x zamrkat oCiCkama na displeji

“ |ze si hrat i s barvama LED na kostce

25 Bobertar



Ukol 3 — vyhybani se prekazkam

= vyuzijte dotykovy senzor

= kdyz robot narazi, otoCi se o0 90° a jede dal

2 Bebertar



Ukol 4 — parkovani

= a treba vyhybani se prekazkam

25 Bobertar
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Sledovani Cary — cik-cak algoritmus

= https://www.televizeseznam.cz/video/doma
Cl-9257/pro-motolskou-nemocnici-pracuji-
roboti-nekolik-pater-pod-zemi-401392

28 Bobertar


https://www.televizeseznam.cz/video/domaci-9257/pro-motolskou-nemocnici-pracuji-roboti-nekolik-pater-pod-zemi-401392

Sledovani Cary — cik-cak algoritmus

= cik-cak algoritmus (zig-zag)
- zatacCej doleva, dokud vidis
cernou (caru)
- az uvidis bilou (tj. opustis Caru),
zastav

- zatacCe] doprava, dokud vidis
bilou (tj. dokud jsi mimo Caru)

- az uvidis cernou (Caru), zastav

- opakuj od zacCatku
&5 Robertar



Ukol 5 — &ara s prekazkou

= prekazku detekovat, objet a znovu sledovat
caru

25 Bobertar



MakeBlock mBot

tn Bebertar



MakeBlock mBot

el - 7
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=1

@ motory nemaji
encodery =
snimace otacek

V2 uz encodery ma a
take mnoho
vylepseni
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-~

Ukol 6 — mBot sumo j S

= kdyz nic nevidim, otaCim se na miste a
rozhlizim se

= kdyz néco uvidim (na 40 cm a méneé),
rozjedu se k tomu,

= ale na bilé ¢are zastavim, couvnu a otoCim
se
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Promeénné

opakuj K[} krat
nastavit 5L na

vymaz displej
Zzobraz text
ve sloupci
v fadku

cekej (ms)
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Vicenasobne vetveni (micro:bit)

opakuj stale

klavesa stisknuto?

zobraz -

klavesa stisknuto?
I — -

opakuj stale
klavesa stisknuto?

zobraz -

kldvesa stisknuto?
zobraz -
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Strukturované vs Rizené udalostmi

opakuj stale

klavesa stisknuto?
zobraz =

kiavesa [EI stisknuto?

211 obrazek - -

® on button FiS# pressed
222 show icon

on button 888 pressed

222 show icon
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