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Jsem Quey, vas osobni pomocnik VEX 1Q,
a budu vas provazet na kazdém kroku, kdyz
se budete seznamovat s pouzivanim VEX
Q! Sledujte mé na okraji stranek - pokusim
se vam nabidnout nékolik tipl a trik(, které
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by vam mély pomoci, kdyZ se dostanete do
uzkych.
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VEX 1Q Vzdélavaci priru€ka k robotice - Prehled

Vypracovali jsme tuto vzdélavaci pFiruc¢ku k robotice, doplnék pro ucitele a on-line pfehled uc€iva VEX 1Q
(k dispozici na adrese www.vexig.com/curriculum) jako u¢ebni pomucky k platformé VEX 1Q pro zaky
zakladnich a stfednich Skol. Tato pfiru¢ka obsahuje 12 flexibilnich vyukovych oddild, které mohou byt
pouzity postupné, po ¢astech nebo jako individualni samostatné lekce.

S témito prostfedky budou studenti a uitelé pouzivat VEX IQ k prozkoumani svéjs
inZenyrstvi a matematiky.

edy, technologie,

Dvanact vyukovych oddilt zahrnuje:

Oddil A: Je to vase budoucnost - Dozvite se o STEM, inzenyrstvi a robotice

Oddil B: Zaciname - Dozvite se o sadé VEX 1Q, ovladadi a mozku robota

Oddil C: Vas prvni robot - Vytvofite a otestujete Clawbot 1Q

Oddil D: Jednoduché stroje a pohyb - Prozkoumate svét pacek, femenic, kyvadel a dalSich soucasti
Oddil E: Vyzva Fetézové reakce - Navrhnete a budete ovladat zabavna zafizeni pomoci jednoduchych
strojl

Oddil F: Zakladni koncepce - Objevite a budete pouzivat védu a matematiku, kterou pouZzivaji inzenyfi
Oddil G: Mechanismy - Hloubégji nahlédnete do mechanického navrhu

Oddil H: Highrise Challenge - Navrhnete a postavte dalkové ovladany robot pfipraveny na vyzvu
Oddil I: Chytré stroje - Zjistite, jak funguji snimace a naucite se zaklady programovani

Oddil J: Vyzva programovani fetézové reakce - Budete aplikovat znalosti k automatizaci zabavnych zafizeni



http://www.vexiq.com/curriculum)

Oddil K: Chytrejsi stroje - Rozsifite své znalosti o snimacich a programovani
Oddil L: Highrise Challenge Programming - Navrhnete a postavite autonomniho robota pfipraveného na
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Je to vase budoucnost
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Je to vase budoucnost
Prehled oddilu:

Svét potfebuje, aby dnedni studenti stali v budoucnu védci, inZenyry a pfedni pracovnici pro feSeni
problémd. Véda nam neustale pfinasi nové prilomy a vyzvy, které vytvareji vétSi moznosti pro feSeni
problém( pomoci technologie.

Reseni takovych problémi by pomohlo zménit svét a lidé Fesici problémy na zakladé technologie budou
témi, ktefi to vSechno umozni. Platforma a u€ebni osnovy VEX IQ poskytuji vytvofeni zabavného a
pfitazlivého vozidla, kterym zahgjite cestu k tomu, abyste se stali feSitelem problém, které nas sveét
potfebuje nejvice. Bez ohledu na to, co vidite ve své budoucnosti, platforma a u¢ebni osnovy VEX IQ vam
mohou pomoci vytvofit si takové druhy dovednosti, které se oCekavaji od inovatora v 21. stoleti.

Obsah oddilu:

- Coje STEM?

- Coje inZenyrstvi?

- Co je robotika? Science

Aktivfty oddilu:
-/ Piitazovaci cviéeni
Cviceni z Knihy napadu

%{ Poznamka: Studenti mohou pro préci pouzit samostatné kopie a/nebo vytisky aktivit. PRED vpisovanim do této pFirucky
se obratte na svého ucitele. Navstivte stranku www.vexig.com/curriculum, kde si stahnéte a vytisknéte vSechna cviceni ve

- E%tu PDF!

Co je STEM?

STEM kombinuje vzdélavani ve védeé, technologii, inzenyrstvi a matematice za ucelem vytvoreni
poutavého oboru studia. Platforma VEX IQ je skvély zpUsob, jak se studenti mohou béhem uceni

Wknémit s koncepci STEM. Q ":?
A2 C %40

Co je inzenyrstvi?

Inzenyrstvi se zabyva pouzivanim praktickych a védeckych znalosti k vytvareni feSeni zjisténych
problému. InZenyfi pouzivaji matematiku a védu k vytvofeni vétSiny vyrobkud, budov a konstrukci, které
vidame kazdy den. Inzenyfi Casto pouzivaji inZenyrsky poznamkovy sesit, ktery jim pomaha premyslet a
feSit problémy. Budete mit moznost pouzivat spole¢né s aktivitami stranky z ,Knihy napadud®, které vam
pomohou myslet jako inzenyr!

Existuje pét zakladnich typu inzenyrstvi:
Chemické inzenyrstvi - Pouzivani fyzikalnich a biologickych véd k pfeméné surovin nebo chemikalii na

Vv

Stavebni inZzenyrstvi - PouzZivani navrhu, konstrukce a udrzby fyzicky a pfirozené postavenych prostfedi k
vyfeSeni problému. Dvéma pfiklady jsou environmentalni a konstrukéni inzenyfi.
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Elektrotechnika - Pouzivani elektfiny, elektroniky a elektromagnetismu k vyfeSeni problému.
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Strojirenstvi - Pouzivani navrhu, konstrukce a mechanické sily k vytvareni strojii a mechanickych systémd,
které feSi problém.
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Specializované inZenyrské obory - Tyto inZenyrské obory pouzivaji spoleéné dva nebo vice typl inZzenyrstvi k
vytvoreni zcela nového druhu inzenyrstvi. Dvéma pfiklady jsou biomedicinsti a roboticti inzenyfi.

Co je robotika?

Robotika je druh specializovaného inzenyrstvi, ktery se zabyva navrhem, konstrukci, provozem a pouzivanim
robotd.

Eﬁ
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Robot je jakykoli Clovékem vyrobeny stroj, ktery mize provadét praci nebo jiné Cinnosti, které obvykle
provadéji lidé.

Roboty Ize ovladat dalkovym oviadanim (znamé jako dalkové ovladané roboty), automaticky (znamé jako
autonomni roboty) nebo kombinaci dalkové ovladanych a autonomnich &innosti (znamé jako hybridni
roboty). Roboty se v pribéhu €asu stavaji oblibené&jsimi, protoze jsou schopny provadét opakované ukoly
nebo velmi nebezpecné ukoly misto lidi.

:__. e , d Y _‘ ; I'J:;
Robotické montazni linky mohou stavét auta, pocitace a dalsi ﬁbfigejni roboty mohou \/yéetFovat rizikoveé éituace, zatimco
véci, které pouzivate v kazdodennim zivoté. lidsti dustojnici je ovladaji z bezpecné vzdalenosti.

Servisni roboty mohou vyg¢istit podlahu, posekat travnik nebo Roboty hlubinnych plavidel se sunou po dné oceanu, objevuji
pomahat lidem s postizenim. novy zivot, ktery se nachazi témér Sest mil pod vodou.




Je to vase budoucnost - Prirazovaci cviceni

Jméno studenta:
Ugitel / trida: Datum:
Pokyny:

Spojte pojmy ze skupiny slov se spravnou definici zapsanim pojmu na spravny fadek. Kazdy pojem Ize pouzit
pouze jednou.

Skupina slov:

Autonomni roboty Chemické inzenyrstvi Stavebni inzenyrstvi
Elektrotechnika Inzenyrstvi Hybridni roboty
Strojirenstvi Robot Robotika
Specializované inzenyrstvi STEM Dalkové ovladané

roboty

kombinuje vzdélavani ve védeé, technologii,
inZenyrstvi a matematice za ucelem vytvoreni poutavého oboru studia.

se zabyva pouzivanim praktickych a védeckych znalosti k
vytvareni feseni zjisténych problémd.

pouziva fyzikalni a biologické védy k pfeméné surovin

pouziva navrh, konstrukci a udrzbu fyzicky a pfirozené

postavenych prostredi k vyfeSeni problému.

pouziva elektfinu, elektroniku a elektromagnetismus k

vyfeseni problému.

pouziva navrh, konstrukci a mechanickeé sily k vytvareni stroju a

mechanickych systému, které fesi problém.

obory pouzivajici spoleéné dva nebo vice typl inzenyrstvi k

vytvoreni zcela nového druhu inZzenyrstvi.

je druh specializovaného inzenyrstvi, ktery se zabyva
navrhem, konstrukci, provozem a pouzivanim robotu.

_je jakykoli Clovékem vyrobeny stroj, ktery mlize provadét praci nebo jiné Cinnosti, které obvykle provadsgji
lide.

Roboty ovladané dalkovym ovladanim se nazyvaji

Roboty, které se automaticky ovladaji samy, se nazyvaji

Roboty, které maji funkce dalkového i automatického ovladani, se nazyvaji




Je to vase budoucnost - Cvic¢eni z Knihy napadu

Jméno studenta:
Ugitel / trida: Datum:

Pokyny:
Pfedstavte si robota, ktery by mohl vyfesit problém, o kterém vite.
Nakreslete obrazek o tom, jak by mohl takovy robot vypadat, a do niZze uvedeného ramecku napiste jeho jméno.

[ M\
. W,
Pokyny:

Napiste, co by vas robot mohl délat a jaky problém by mohl vyfeSit. Napiste, jak to funguje a jaky typ ovladani
by pouzival (autonomni, dalkové ovladany nebo hybridni).







Zaciname
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Zaciname
Prehled oddilu:
V tomto oddilu se dozvite o obsahu sady VEX IQ, ovladaci VEX 1Q, mozku robota VEX IQ a dalSich

dllezitych souéastech. MiiZete se také dozveédét, jak sparovat ovlada€ s mozkem robota a jak pouzivat
Uhlomér k identifikaci typt Uhlového nosniku.

Obsah oddilu:
- Pouziti hardwaru VEX 1Q
- Pouziti ovladade a mozku robota VEX IQ

Aktivity oddilu:

- /" Prifazovaci cviceni

- @ Parovani ovladaCe s mozkem robota (viz postup v dokumentaci k sadé VEX 1Q)

- @ Volitelné: Ur&eni typt uhlovych nosnikt pomoci thloméru (podrobnosti sdéli ugitel)

Poznamka: Studenti mohou pro praci pouzit samostatné kopie a/nebo vytisky aktivit. PRED vpisovanim do této ptirucky se
obratte na svého ucitele. Navstivte stranku www.vexig.com/curriculum, kde si stahnéte a vytisknéte vSechna cviceni ve
formatu PDF!
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Pouziti hardwaru VEX IQ

Sady platformy VEX IQ poskytuji jednoduché, zabavné a pfistupné nastroje pro vyuku a uéeni o vSech
Ctyfech pilifich STEM bez ohledu na to, jaké mohou byt vade studijni potfeby a touhy. Tato lekce oddilu
u€ebnich osnov vas seznami s hardwarem sady. Pokud hledate informace o ovladaci nebo mozku robota
VEX IQ, podivejte se na druhou lekci (B.2), ktera se témito tématy zabyva. Jednou z nejlepSich vlastnosti
hardwaru VEX 1Q je jeho flexibilita. Pokud mate predstavivost, mizete pomoci VEX IQ vytvaret. Systém
umoziuje vystavbu modell bez pohonu, pohanénych mechanismu a strojd, stejné jako plnohodnotnych
dalkové ovladanych a autonomnich robotd, takze umoznuje vyuku a studium Siroké Skaly zpGsobU a zaroven
zaujme a upouta kazdého studenta, od zacatecnikl az po odborniky.

Prehled hardwaru sady

Nosniky Specialni uhlové nosniky, técka, Desky ruznych velikosti
rlznych pravouhlé nosniky
velikosti

Konstrukéni dily. Konstrukéni dily. Konstrukéni dily.

Spojovaci kolik nékolik Rozpérka nékolik délek Konektory rozpérek nékolik typu
délek

Pouzivaji se s nosniky, deskami,  Udrzuji poZadovany odstup mezi Spojuji rozpérky a spojovaci
rohovymi konektory a dalSimi nosniky a deskami. koliky.
soucastmi.




pokr.

Hfidel nékolik délek HFfidelova objimka Hfidelové usazovaci desky nékolik
velikosti

L @
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Prenaseji silu nebo umoznuji Spojuje hfidele s nosniky a Desky, které se usadi na hridel a
otacet koly, femenicemi, deskami a umoznuje otaceni umoznuji konstrukénim soucastem
ozubenymi koly a dalSimi hridele a jeji udrzeni na otacet se s hrideli.

soucastmi. poZzadovaném misté.

Pryzové objimky hfidele Rohové konektory nékolik typt Podlozky a distancni
podlozky

Udrzuje predméty na hfidelich Vytvafi rohové propojeni nosnikli,  Pouziva se s hfidelemi, snizuje
anebo samotnou hfidel na desek nebo jinych ¢asti VEX 1Q. tfeni a udrzuje pozadovanou
misteé. vzdalenost.




pokr. Eu

Remenice nékolik moznosti PryZové femeny nékolik velikosti Kotva pryZového femenu

¢
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Pohani femeny nebo vytvari PouZziva se s femenicemi jako Pouziva se s
valeCky a mala kole¢ka. forma skladované energie anebo pryzovymi
jako spojovaci material. femeny a pasy.

Ozubena kola nékolik délek Naboje kol a pneumatiky nékolik Inteligentni motor
velikosti

Prenasi vykon na jiné ozubené Pojezdovy a hnaci pohyb. Vytvafi rotaéni pohyb.
kolo anebo mechanismus.
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Pouziti ovladace a mozku robota VEX IQ

Ovlada¢ a mozek robota VEX IQ jsou snadno pouzitelné. Tato lekce vam predstavi zakladni soucasti a
okamzité vas uvede do €innosti. Nezapomerite si prohlédnout dokumentaci k sadé, kde jsou dalsi uzitecné
informace.

Prehled soucasti

Sparujte ovlada¢ s mozkem robotu PouZzijte dvanact stejnych Pfipojuje ovlada¢ k mozku
a ziskejte plnou kontrolu nad svym inteligentnich portd pro pfipojeni  robotu. Moznosti 900 MHz a 2,4
robotem. Vice nez 50 hodin jakéhokoli zafizeni k GHz umozriuji celosvétové
vydrze baterie na jediné nabiti. libovolnému portu. Integrované pouZiti.

programy urychluji vystavbu
robota a je diky nim zabavna.
Programovatelny.

Inteligentni kabely

Ry

Kabely riiznych délek pro pfipojeni inteligentnich motor( a
snimacl k mozku robotu.

B

Volitelné aktivity

Parovani ovladace VEX IQ s mozkem robotu: Vas ucitel se muze rozhodnout sparovat ovlada¢ a
mozek robotu za vas nebo vas muze nechat to udélat sami. Podrobné informace naleznete v

dokumentaci k sadé a u vaseho uditele.




Urceni typl uhlovych nosnikd: Vas ucitel se mize rozhodnout, Ze vas nauci rizné zpusoby, jak
identifikovat typy uhlového nosniku, v€etné pouZiti uhloméru k méfeni uhld. Podrobné informace vam
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Zaciname - Prirazovaci cviceni
Jméno studenta:

Ucitel / tfida: Datum:

Pokyny:

Prifradte pojmy ze skupiny slov a spravné jimi oznacte kazdy niZze uvedeny obrazek (obrazky NEJSOU v méfitku).

Skupina slov:

Specialni nosnik Nosnik Spojovaci kolik Ovladac

Rohovy konektor Ozubené kolo Deska Remenice

Vysilacka Mozek robotu Kotva pryzoveho Gumovy
femenu femen

PryZzova objimka hfidele Hridel Hfidelova objimka Inteligentni

motor
Rozpérka Konektor rozpérky Pneumatika Naboj kola
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as prvni robot
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Vas prvni robot

Prehled oddilu:

V tomto oddilu vytvofite a otestujete svého prvniho robota VEX Q. Budete postupovat podle instalacnich
pokyn, které jsou k dispozici ve vasi sadé, a pro vyhodnoceni pouzijete Poznamky k vytvoreni vaseho
prvniho robota. Stranky z Knihy napadu pro kazdou soucast vasi instalace budou pouzity k dokumentaci
procesu a otestovani hotového robota.

Obsah oddilu:
- Moznosti vytvoreni vaseho prvniho robota
- Studium procesu vytvoreni navrhu

Aktiggty oddilu:
- 4" Instalace robota pomoci instalacnich pokynu (soucasti sady) a Poznamky k vytvofeni vaseho prvniho

" robota
% VypInéni stranek z Knihy napadu s instalaci a testovanim robota

Poznamka: Studenti mohou pro praci pouzit samostatné kopie a/nebo vytisky aktivit. PRED vpisovanim do této pfirucky se




obratte na svého ucitele. Navstivte stranku www.vexig.com/curriculum, kde si stahnéte a vytisknéte vSechna cviceni ve
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Sestavte a otestujte Clawbot 1Q

Neexistuje nic lepSiho nez si postavit svého prvniho robota. Clawbot IQ umoznuje i uplnému
zacateCnikovi postavit a otestovat si plné funkéniho dalkové ovladaného robota! Pouzijte jednoduché
instalacni pokyny pro montaz VEX 1Q Clawbot a uspésné jej postavite.

Moznosti sestaveni

Moznost 1: Postupujte podle instalaénich pokyna,
abyste sestavili a otestovali pouze standardni zakladnu
pohonu. Tim ziskate pIné funk&ni hnaci ustroji, které
Ize ovladat a upravovat s vyuzitim vlastni kreativity.
Také pamatujte na to, Ze tato zakladna robota bude
také zakladem pro dali lekce, takze svou praci budete
i dale pouzivat!

Moznost 2. Postupujte podle instalaénich pokyna, P
abyste sestavili a otestovali standardni zakladnu

pohonu a poté pokracujte v instalaénich pokynech a .
vytvorte a sestavte Celist, véz a drzakd pfedméta. <.

Navrhované zkuSebni pfedméty, které se budou

pouzivat k plnému otestovani Clawbot 1Q, jsou hraci
predméty VEX IQ Challenge, tenisové micky, kostky
nebo podobné predméty.

1¥
Instala€ni pokyny ke stazeni

Instalaéni pokyny ke standardni zakladné& pohonu a k sestaveni celého
Clawbot I1Q Ize stahnout online. Vas ucitel mize mit pro vas jiz
vytvofenou kopii; pokud ne, navstivte stranku www.vexiq.com/clawbot-iq,
abyste mohli zadit!


http://www.vexiq.com/clawbot-iq
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Vas prvni robot - Stranky z Knihy napadu:
Studium procesu vytvoreni navrhu

Oddil Vas prvni robot je také dopinén o stranky z Knihy napad, které vas pomohou provést vasi prvni
konstrukci robotu a pomohou vam dozvédét se o procesu vytvofeni navrhu.

InZzenyrstvi bylo definovano v oddilu Je to vase budoucnost jako pouziti praktickych a
védeckych poznatki k vytvoreni feseni zjiSténych problému. V tomto oddilu jsme se také
dozvédéli, Ze inzenyfi Casto pouzivaji inzenyrsky poznamkovy sesit, ktery jim pomaha pfemyslet a
fesSit problémy. Pokud vSak jiz otazky a pokyny na dané strance nejso iinzenyr do tohoto

sesitu zapiSe &i zakresli?
a
\4 '

Krok 1. Zamyslete se nad problémem nebo vytvorte napad. Nezapomente jej zapsat anebo nakresilit.
Nékdy je vam problém nebo napad sdélen, ale nékdy vytvofite problém nebo myslenku sami.

Krok 2: V tuto chvili podniknete kroky a ,vykonate“ néco k vyfeSeni problému nebo se pokusite dokazat
svou myslenku. V nasich lekcich zde vytvorite potencialni feseni.

Krok 3: Otestujte, co jste vykonali v kroku 2.

Inzenyfi pouzivaji proces vytvoreni
navrhu, coz je série kroku, které Ize
pouzit k FeSeni problému a navrzeni
feseni. Toto se podoba ,védecké metodé”,
kterou se uCi mladi védci. Neexistuje zadny
jediny univerzalné pfijimany proces
vytvareni navrhu. Vétsina inzenyrd ma svuj
vlastni postup toho, jak proces funguje.
Proces je cyklus, ktery obecné zacina
problémem a konci feSenim, ale kroky se
mohou liSit.

Pri zjednodusSeni lze proces
vytvoreni navrhu povazovat za
trikrokovou smyc¢ku:

Je vas problém plné vyfeSen? Pokud pfi testovani zjistite, ze problém neni zcela vyfeSen, mate jesté o Cem
pfemyslet. To znamena, Ze si zapiSete nebo nakreslite dalSi problém (ktery zjistite pfi testovani) a opakujte
cyklus, dokud nebude vas problém zcela vyfeSen. Vzdy méjte na paméti, ze problémy NEJSOU
poruchami. Jsou oéekavanou soucasti procesu vytvareni navrhu!

V tomto oddilu pouzijete jednu stranku z Knihy napadl pro kazdou ,smycku Promyslet-Vykonat-Otestovat®,
kterou potrebujete k vyfeSeni daného problému s nasledujicimi pokyny pro sestaveni prvniho funkéniho
robota. Navrhy a dotazy na strankach z Knihy napadu vas provedou sestavenim robota, ¢imz vas pfipravi na
uplné pouziti inZenyrského poznamkového sesitu, abyste mohli v budoucnu pfijimat veSkera rozhodnuti pfi
vytvareni navrhu. Nyni sestavte svého prvniho robota!




C.5
Vas prvni robot: Poznamky k sestaveni

Kritéria hodnoceni Odbornik = 4 Pokrocily = 3 Mirné pokrocily § Zacatecnik = 1
=2

Kritéria navrhu a procesu

Systémy

Efektivné Existuji Existuji Existuji
Clawbot 1Q stanovené funkéni stanovené stanovené
funkce stanovené systémy; systémy bez
systému systémy Castecné funkce
funguiji
Proces vytvoreni Proces vytvoreni Proces Proces Nékteré
navrhu navrhu pouzity a vytvoreni vytvoreni dikazy, ze
(zdokumentovan zdokumentovany navrhu pouzity navrhu proces
v Knize napadu s vytvorenim a plné disledné vytvoreni
podle pozadavku vyssi efektivity  zdokumentovan pouzity navrhu byl
ucitele) y pouzit
Vyuziti zdrojl Zdroje pouzité Zdroje pouzité Dikaz, ze Nékolik
(materialy a soucasti, VvV ramci k byly pouzitych
informace a pokyny, omezeni a maximalizaci pouzity zdrojl (napf.
lidé a cas) maximalizova efektivity nektere materialt a
na efektivita zdroje ke soucasti)
splnéni
zamyslen
ého ucelu
Technicka kritéria
Ridici systém - Uplné funkéni Konzistentné Funkéni, ale  Nefunkéni nebo
Interakce ovladaCe s fidici systém se funkéni Fidici nekonzistentni neuplné
motorem vSemi systém s chovani fidiciho chovani fidiciho
ocCekavanymi nékterymi systému systému
chovanimi oCekavanymi
systéemu chovanimi
systému
Elektrické systéemy Baterie nabita. Baterie nabita. Funkéni, ale Nefunkéni nebo
Vedeni dratuje  Vedenidratu je  nekonzistentni nekompletni
bezpecné, bezpecné a (problémy s (problémy s
efektivni a plné trvale funkéni baterii nebo baterii a
funkéni elektroinstalaci)

elektroinstalaci)

Mechanické systémy  Zcela funkéni a Konzistentné Funkéni, ale Nefunkéni nebo
(hnaci ustroji, konzistentni funkéni nekonzistentni neuplné /
rameno, Celist) mechanické mechanické mechanické nebezpecné
systémy systémy systémy mechanické
systémy

Sjednocujici témata (Tato oblast zdtrazriuje interakci védy, technologie a lidského usili)

Komunikace Profesionalni a Ugelna, Ugelna, Komunikace je
(pisemna, vysoce efektivni  konzistentni a CasteCné velmi
elektronicka anebo komunikace pro efektivni konzistentni nekonzistentni
ustni, jak stanovi uréené publikum komunikace komunikace a postrada ucel

ugitel)




Poznamky upravené a prevzaté z dokumentu Rubric and Evaluation Criteria for Standards-Based Robotics Competitions &

Related Learning Experiences — TSA, 2005 &




Vas prvni robot - Stranka z Knihy napadt: Standardni zakl ohonu
Jméno studenta: \
Ucitel / tfida: Datum: Strana .. ( -

Pokyny:

Postupujte podle pokynu na této strance a pouzijte pokyny pro Clawbota 1Q
(instalacni kroky 1-19) a vytvorte standardni zakladnu pohonu.

1. MYSLET" - Zde si zapiste / zakreslete svUj ,napad” nebo ,problém®:
Priklady: ,Napad“ - chci postavit zakladnu Clawbota“ nebo ,Problém - prava bo¢ni kola se neotaceji.*

Také zde svij ndpad nebo problém zakreslete, pokud vam to pomuZze jej popsat.

2. VYKONAT" - Zde uvedte seznam ¢innosti nebo Ukolu, které vytvoril vas krok ,MYSLET*:

Priklady: ,Pouzit pokyny pro Clawbota IQ pro vytvoreni standardni zakladny pohonu“ nebo ,Zkontrolovat
prava bocni kola, hfidel, objimky hfidele, inteligentni motor a kabelové pfipojeni k mozku robota."

3. ,0TESTOVAT" - Po provedeni kroku ,VYKONAT* svUj navrh otestujte. Zapiste si sva pozorovani:

Pohani a funguje vase standardni zékladna pohonu tak, jak jste ocekavali? ANO NE

Pokud jste odpovédéli ,,ANO“ - Gratulujeme! Podle poznamek k sestaveni ziskate dobré hodnoceni. Nyni
muzete pokracovat v sestavovani zbytku Clawbota IQ nebo prejit na dalSi lekce.

Pokud jste odpovédéli ,,NE“ - Pouzijte vySe uvedena pozorovani a poznamky k sestaveni, abyste zjistili, k
jakému doslo problému. Poté pouzijte dalSi kopii této stranky k vyfeSeni tohoto problému. Opakujte tento
postup ,MYSLET-VYKONAT-OTESTOVAT, dokud vaSe zakladna robota nebude fungovat spravné.

Problémy NEJSOU poruchami. Jsou o¢ekavanou soucasti procesu vytvareni navrhu!




N
pokr. ﬁ

Vas prvni robot - Stranka z Knihy napadt: Véz Clawbota IQ
Jméno studenta:

Ucitel / tfida: Datum: Strana ¢.:
Pokyny:
P¥i pfipravé véze Clawbota 1Q (po dokonéeni zakladny robota)

postupujte podle pokynd na této strance a pfitom pouzivejte
pokyny pro Clawbota IQ (instalacni kroky 20-38).

1 ,MYSLET" - Zde si zapiste / zakreslete svuj ,napad“ nebo ,problém*:
Priklady: ,Napad - chci sestavit véz Clawbota 1Q.“ nebo ,Problém - véZ spravné
nedosedne na standardni zakladnu pohonu.” d

3.0Otestovat

Také zde svUj napad nebo problém zakreslete, pokud vam to pomuze jej popsat.

\_ y,
2 VYKONAT" - Zde uvedte seznam €innosti nebo ukold, které vytvofil vas krok ,MYSLET":

Priklady: ,Pouzit pokyny pro Clawbota IQ k vytvoreni véze Clawbota IQ" nebo ,Dvakrat
zkontrolovat instalaéni pokyny k sestaveni véze z divodu ovéreni pfesnosti mé montaze.*

3 ,OTESTOVAT" - Po provedeni kroku ,VYKONAT" svUj navrh otestujte. Zapiste si sva pozorovani:

Funguje vase véZ Clawbota 1Q podle oCekavani? ANO NE

Pokud jste odpovédéli ,,ANO“ - Gratulujeme! Podle poznamek k sestaveni ziskate dobré hodnoceni. Nyni
muzete pokracovat v sestavovani zbytku Clawbota 1Q nebo pfejit na dalSi lekce.

Pokud jste odpovédéli ,,NE“ - Pouzijte vySe uvedena pozorovani a poznamky k sestaveni, abyste zjistili,
k jakému doslo problému. Poté pouzijte dalsi kopii této stranky k vyfeSeni tohoto problému. Opakujte tento
postup ,MYSLET-VYKONAT-OTESTOVAT", dokud vaSe véz nebude fungovat spravné.

Problémy NEJSOU poruchami. Jsou oéekavanou soucasti procesu vytvareni navrhu!



pokr.

Vas prvni robot - Stranka z Knihy napadt: Drzak predméti Clawbota IQ
Jméno studenta:

Ucitel / tfida: Datum: Strana ¢.:
Pokyny: '\
PFi pfipravé drzaku pfedmétu Clawbota |Q (po dokon&eni zakladny '

a véze) postupujte podle pokynu na této strance a pfitom pouzivejte
pokyny pro Clawbota IQ (instalacni kroky 39-48).

3.0Otestovat

-’

1 ,MYSLET" - Zde si zapiste / zakreslete svuj ,napad” nebo ,problém®:
Priklady: ,Napad - Chci sestavit drzak pfedmétt Clawbota 1Q“ nebo ,Problém -
drzak predmétu neni spravné sestaven.”

Také zde svuj napad nebo problém zakreslete, pokud vam to pomUze jej popsat.

2. ,VYKONAT" - Zde uvedte seznam ¢innosti nebo ukold, které vytvoril vas krok ,MYSLET":

Priklady: ,Pouzit pokyny pro Clawbota pro sestaveni drzaku pfedméta Clawbota IQ“ nebo ,Zkontrolovat
¢asti drzaku pfedmétl, porovnat s pokyny a provest nezbytné zmény.“

3.,0TESTOVAT" - Po provedeni kroku ,VYKONAT" svUj navrh otestujte. Zapiste si sva pozorovani:

Funguje vas drzak predméta Clawbota IQ podle o¢ekavani? ANO NE

Pokud jste odpovédéli ,,ANO“ - Gratulujeme! Podle poznamek k sestaveni ziskate dobré hodnoceni. Nyni
muzete pokracovat v sestavovani zbytku Clawbota IQ nebo prejit na dalSi lekce.

Pokud jste odpovédéli ,,NE“ - Pouzijte vySe uvedena pozorovani a poznamky k sestaveni, abyste zjistili, k
jakému doslo problému. Poté pouzijte dalSi kopii této stranky k vyfeSeni tohoto problému. Opakujte tento
postup ,MYSLET-VYKONAT-OTESTOVAT", dokud vas drzak pfedmétl nebude fungovat spravné.




Problémy NEJSOU poruchami. Jsou o¢ekavanou soucasti procesu vytvareni navrhu!

&




pokr. ﬁ
Vas prvni robot - Stranka z Knihy napadt: Celist Clawbota 1Q

Jméno studenta:

Ucitel / tfida: Datum: Strana ¢.:
Pokyny:
P¥i pripravé Celisti Clawbota IQ (po dokon&eni zakladny robota,

véze a drzaku predmétd) postupuijte podle pokynl na této
strance a pfitom pouzivejte pokyny pro Clawbota 1Q (instalaéni
kroky 49-87).

. . . , , 3.0Otestovat
1 ,MYSLET" - Zde si zapiste / zakreslete svuj ,napad” nebo ,problém®:

Priklady: ,Napad - chci sestavit ¢elist Clawbota IQ“ nebo ,Problém - Celist d
se neotevira ani nezavira.”

Také zde svUj napad nebo problém zakreslete, pokud vam to pomuZze jej popsat.

\ _J

2 ,VYKONAT" - Zde uvedte seznam cCinnosti nebo ukold, které vytvofil vas krok ,MYSLET":
Priklady: ,Pouzit pokyny pro Clawbota 1Q pro sestaveni Celisti Clawbota IQ“ nebo ,Zkontrolovat
motor Celisti, hfidel, objimky hfidele a kabelové pfipojeni k mozku robota."

3 ,OTESTOVAT" - Po provedeni kroku ,VYKONAT" svUj navrh otestujte. Zapiste si sva pozorovani:

Funguje vase Celist Clawbota 1Q podle oCekavani? ANO NE

Pokud jste odpovédéli ,,ANO“ - Gratulujeme! Podle poznamek k sestaveni ziskate dobré hodnoceni. Nyni
muZzete prejit na dalSi lekce.

Pokud jste odpovédéli ,,NE“ - Pouzijte vySe uvedena pozorovani a poznamky k sestaveni, abyste zjistili,
k jakému doslo problému. Poté pouzijte dalsi kopii této stranky k vyfeSeni tohoto problému. Opakujte tento
postup ,MYSLET-VYKONAT-OTESTOVAT", dokud va$e Celist nebude fungovat spravné.

Problémy NEJSOU poruchami. Jsou o¢ekavanou soucéasti procesu vytvareni navrhu!






Jednoduchée stroje a pohyb




%\\
)i}

Jednoduché stroje a pohyb
Pfehled oddilu:

V tomto oddilu se naucite asi Sest typl jednoduchych stroji, sedmy stroj nazyvany kyvadlo a vSechny
védecké koncepty a pojmy, které s témito stroji souviseji. Jednoduché stroje jsou zakladem pro vSechny
mechanické systémy bez ohledu na to, jak sloZité mohou byt.

Obsah oddilu:

- Sest typd jednoduchych strojii: kolo a naprava, naklonéna rovina, klin, paka, femenice a $roub
- Jednoduchy pohyb: kyvadlo

- Zakladni vyrazy: prace, sila, osa otaCeni, jednoduchy harmonicky pohyb

Aktivity oddilu:

- /" Piifazovaci cvigeni

- W Vzorové jednoduché stroje sestavené podle instalacnich pokynu

- /" Dokonceni sestaveni a stranky z Knihy napadi ohledné navrhu stroje ¢&i robota ve formatu PDF!

Poznamka: Studenti mohou pro praci pouzit samostatné kopie a/nebo vytisky aktivit. PRED vpisovanim do této pfirucky
se obratte na svého ucitele. Navstivte stranku www.vexig.com/curriculum, kde si stahnéte a vytisknéte vSechna cviceni



http://www.vexiq.com/curriculum

D.2[E~
Jednoduché stroje a pohyb

Tento oddil se zaméfuje na nejzakladnéjsi konstrukéni prvky, jednoduché stroje a pohyb.

Zakladni znalosti o jednoduchych strojich a pohybu umoznuji studentiim Iépe porozumét tomu, jak véci
funguiji, poskytuji zaklady pro navrhovani mechanismu a jsou prvnim krokem pfi poznavani principu
mechanického navrhu.

Jednoduché stroje

Jednoduché stroje jsou nastroje, které usnadniuji praci. Ve védé je prace definovana jako sila, ktera
pusobi na pfedmét, aby se pfesunul na danou vzdalenost. Tlageni, tazeni a zvedani jsou bézné formy
prace. Sila je jakykoli stisk nebo tah, ktery zptsobi zménu polohy (pohybu), sméru nebo tvaru
pfedmétu.

Naklonéna Paka Klin
rovina

Remenice Kolo a naprava

Sroub

Sest typu jednoduchych stroji:

Kolo a naprava - Usnadfiuje praci presunem objektd na danou vzdalenost. Kolo (nebo kulaty konec) se
otaci s napravou (nebo valcovym sloupkem), coz zpUsobuje pohyb. Napfiklad na vagénu spociva nadrz na
horni ¢asti napravy.

Naklonéna rovina - Plochy povrch (nebo rovina), ktery je Sikmy nebo naklonény, takze mize pomahat
presouvat pfedméty na danou vzdalenost. BEZzna naklonéna rovina je rampa.

Klin - Namisto pouziti hladké strany naklonéné roviny k usnadnéni prace muizete také pouzit Spi¢atou
hranu k jinym druhdm prace. Kdyz pouzijete hranu k tomu, abyste rozdélili urcité predméty, tato pohybliva
naklonéna rovina se nazyva klin. Sekera je jednim z pfikladd klinu.

Paka - Jakykoliv nastroj, ktery néco paci a tim uvolfiuje, je paka. Paky mohou také zvedat pfedméty. Paka

je rameno, které se ,nataci“ (nebo otaci) kolem osy otaceni (bod nebo podpéra, na které se paka otaci).

Napriklad konec kladiva, ktery pouzivate k uvolnéni hiebikd, je paka. Houpacka je také paka.
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pokr.

Remenice - Misto napravy muze kolo také otacet lano, $fidiru nebo femen. Tato obména kola a napravy je
kladka. V femenici se kolem kola otaci $ndra. Kdyz se kolo otaci, Sfilira se pohybuje v obou smérech. Pfipojte
hacek ke Snufe a nyni mizete pouzit otoCeni kola ke zvedani nebo spousténi predmétd, coz usnadnuje praci.
Napriklad na vlajkovém stozaru je na femenici pfipevnéno lanko ke snazSimu vyveésovani a stahovani viajky.

Sroub - Kdyz naklon&nou rovinu navinete kolem valce, jeji ostra hrana se stane dal$im jednoduchym
nastrojem: Sroubem. Pokud polozite kovovy Sroub vedle rampy, mlze byt t€Zké vidét jejich podobnost, ale
Sroub je vlastné jen jiny druh naklonéné roviny. Jednim pfikladem toho, jak Sroub pomaha pracovat, je, ze
jim Ize snadno otacet, aby prostupoval pevnym prostorem, jako je napfiklad dfevény hranol.

D2
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Jednoduchy pohyb: kyvadlo

Jednoduchy pohyb (vice znamy jako jednoduchy
harmonicky pohyb) je tim, co se stane, kdyz se
pfedmét pohybuje neslozitym pravidelnym
zpusobem. To znamena, ze:

- Na pfedmét pusobi sila, ktera jej posune

- Nastava pohyb, dosahuje néjaké
maximalni hodnoty

- PfFedmét se vrati do svych ,plvodnich® podminek
- Proces se opakuje

Jako pfiklad vezmeme kyvadlo a podivame se,
co se stane. Kyvadlo je definovano jako téleso
zavésSené z pevného bodu tak, ze se muze
pohybovat tam a zpét pod vlivem gravitace jako
pusobici sily.

Kdyz je kyvadlo spusténo, zhoupne (zrychli) se dol pod vlivem gravitace. Gravitace je pfitazlivost mezi
dvéma hmotami, jako je zemé a pfedmét na jejim povrchu. Ve spodni ¢asti oblouku se kyvadlo zhoupne
nahoru na druhou stranu. Pokracuje v pohybu nahoru (a zpomaluje), dokud se nezastavi. Kyvadlo se
nasledné zhoupne zpét doll a dosahne nejvysSi rychlosti ve spodni ¢asti oblouku, nez se zhoupne zpét
nahoru do mista, ve kterém jsme jej spustili. Kyvadlo proslo jednim uplnym cyklem svého pohybu, a protoze to
je opakujici se cyklus, Ize Fici, ze se jedna o jednoduchy harmonicky pohyb. Tfeni (sila, ktera brani pohybu
tfenim jednoho pfedmétu o druhy) nakonec kyvadlo zastavi, ale az po nékolika cyklech.




Jednoduché stroje a pohyb - Pfifrazovaci cvi¢eni

Jméno studenta:

Ucitel / tfida: Datum:

Cast | Pokyny:

Spojte pojmy ze skupiny slov se spravnou definici zapsanim pojmu na spravny fadek. Kazdy pojem
Ize pouZzit pouze jednou.

Cast | Skupina slov:
Sila Treni Gravitace Kyvadlo

Jednoduchy harmonicky pohyb Jednoduché stroje Prace

jsou nastroje, které usnadnuiji praci.

je sila, ktera plisobi na pfedmét, aby se presunul na danou vzdalenost.

je jakykoli stisk nebo tah, ktery zpusobi zménu polohy, sméru nebo tvaru pfedmétu.

je to, co se stane, kdyz se pfedmét pohybuje neslozitym pravidelnym zplsobem.

je téleso zavésené z pevného bodu tak, ze se mlize pohybovat tam a zpét pod

vlivem gravitace.

je pritazlivost mezi dvéma hmotami, jako je zemé a predmét na jejim povrchu.

je sila, ktera brani pohybu tfenim jednoho pfedmétu o druhy.

Cast Il Pokyny:
Pfifadte pojmy ze skupiny slov a spravné jimi oznacte kazdy niZze uvedeny obrazek.

Cast Il Skupina slov:

Naklon&na rovina Paka Remenice  Sroub Klin Kolo a naprava
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Jednoduché stroje a pohyb - Vzorové sestavy
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Jednoduché stroje a pohyb - Cvi¢eni ze stranky
Knihy napadu: Navrh stroje

Jméno studenta: \
Ucitel / tfida: Datum: Strana ¢.:

Pokyny:

Poté, co dokoncite vytvoreni vzorovych sestav jednoduchych strojii a pohybu,

vas uditel mGze pozadat, abyste navrhli vlastni jednoduchy stroj nebo kyvadlo. 3.Otestovat

Podle pokynu ucitele pouzijte tuto stranku cvi¢eni z Knihy napadu ke
zdokumentovani vaseho navrhu.

1. MYSLET" - Zde si zapiste / zakreslete svUj ,napad” nebo ,problém®:

Také zde svuj napad anebo problém zakreslete, pokud vam to pomUze jej popsat. Jak by vase feSeni mohlo A

vypadat?

. W,
2. ,VYKONAT" - Zde uvedte seznam ¢innosti nebo ukold, které vytvoril vas krok ,MYSLET":

3. ,0TESTOVAT" - Po provedeni kroku ,VYKONAT" svUj navrh otestujte. Zapiste si sva pozorovani:

Funguje vas jednoduchy stroj / kyvadlo podle oCekavani? ANO NE

Pokud jste odpovédeli ,ANO“ - Gratulujeme! Nyni muzete pokraovat v opakovani tohoto ukolu pomoci
nového jednoduchého stroje / kyvadla nebo pfejit na dalSi lekce.

Pokud jste odpovédéli ,NE* - PouzZijte vySe uvedena pozorovani, abyste zjistili, k jakému doslo
problému. Poté pouzijte dalsi kopii této stranky k vyfeSeni tohoto problému. Opakujte tento postup
»,MYSLET-VYKONAT-OTESTOVAT*, dokud vas robot nesplni pozadovany ukol.

Problémy NEJSOU poruchami. Jsou o€ekavanou soucasti procesu vytvareni navrhul!



pokr.

Jednoduché stroje a pohyb - Cvi€eni ze stranky Knihy
napadu: Navrh robota

Jméno studenta:

Ucitel / tfida: Datum: Strana ¢.:

Pokyny:

Zacnéte zakladnou robota Clawbot 1Q, pfidejte jeden jednoduchy stroj nebo kyvadlo,
aby vysledkem byl dilkové ovladany robot, ktery pohybuje tenisovym mickem,
kostkou nebo podobnym kulatym pfedmétem z podlahy nebo desky stolu nahoru na
1 az 2 palce vysokou ploSinu (k tomuto cvi€eni postaci kniha). Vas ucitel maze
stanovit, ktery jednoduchy stroj / kyvadlo budete pouzivat, nebo si mizete vybrat
sami.

1. ,MYSLET" - Zde si zapiSte / zakreslete svUj ,napad” nebo ,problém®;

Také zde svUj napad anebo problém zakreslete, pokud vam to pomuze jej popsat. Jak by vase feSeni mohlo vypadat? )

i. ,VYKONAT" - Zde uvedte seznam cinnosti nebo ukolu, které vytvoril vas krok ,MYSLET":

3. ,0TESTOVAT" - Po provedeni kroku ,VYKONAT" svUj navrh otestujte. Zapiste si sva pozorovani:

Funguje vas jednoduchy stroj / kyvadlo podle oCekavani? ANO NE

Pokud jste odpovédeéli ,ANO* - Gratulujeme! Nyni muzete pokraovat v opakovani tohoto Ukolu pomoci nového
jednoduchého stroje / kyvadla nebo pfejit na dalsi lekce.

Pokud jste odpovédéli ,NE® - Pouzijte vySe uvedena pozorovani, abyste zjistili, k jakému doslo problému. Poté
pouzijte dalSi kopii této stranky k vyfeSeni tohoto problému. Opakujte tento postup ,MYSLET-VYKONAT-
OTESTOVAT, dokud vas robot nespini pozadovany ukol.

Problémy NEJSOU poruchami. Jsou o€ekavanou soucasti procesu vytvareni navrhu!




Vyzva sestaveni retézove reakce
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Vyzva sestaveni retézové reakce
Pfehled oddilu:

V tomto oddilu pouzijete své znalosti jednoduchych strojl, abyste si sestavili a otestovali zafizeni s
fetézovou reakci.

Obsah oddilu:

- Co je to zafizeni s fetézovou reakci?

- Instalacni pokyny k montazi vzorového zafizeni s fetézovou reakci
- Pravidla vyzvy sestaveni fetézové reakce

Aktivity oddilu:
- ¥ voliteiné: Vytvorfeni vzorového zafizeni s fetézovou reakci (podrobnosti sdéli ucitel)

- %¥ Sestaveni zafizeni v ramci vyzvy sestaveni fetézové reakce pomoci poznamek k zafizeni s
fetézovou reakci (bez pohonu, s pohonem nebo oboji - podrobnosti vam sdéli uditel)
- /" VypInéni stranek z Knihy napadu s instalaci a testovanim zafizeni

Poznamka: Studenti mohou pro préci pouzit samostatné kopie a/nebo vytisky aktivit. PRED vpisovanim do této prirucky
se obratte na svého ucitele. Navstivte stranku www.vexig.com/curriculum, kde si stahnéte a vytisknéte vSechna cvi¢eni



http://www.vexiq.com/curriculum
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Co je to zafizeni s Ffetézovou reakci?

Zatizeni s fetézovou reakci je sloZity stroj, ktery velmi komplikovanym zpisobem provadi velmi jednoduchy
ukol. Retézova reakce je série udalosti, které vzajemné souviseji, takze kazda udalost spusti dalSi udalost.

V tomto oddilu pouzijete Fadu sestav jednoduchych stroju anebo kyvadel pro vytvoreni zafizeni s fetézovou
reakci. Kazda samostatna sestava jednoduchého stroje / kyvadla je znama jako faze celého zafizeni.

Studenti v tomto oddilu také vytvofi anebo navrhnou alespor jeden spoustéci mechanismus, ktery aktivuje
operaci / Fetézovou reakci jejich zafizeni.

Sestaveni vzorového zafizeni s fetézovou reakci

Ucitel vam muze dale poskytnout pokyny k sestaveni a otestovani vzorového nepohanéného zafizeni s
fetézovou reakci.




M

Pokyny k sestaveni vzorového zarizeniss
Parkovani vozu



pokr. *

Sestaveni naklonéné roviny

Poznamka pro ucitele: Toto vzorové zafizeni s fetézovou reakci je sestaveno pomoci sklonéné roviny, femenice a
kyvadla ze vzorovych sestav jednoduchych stroju a pohybu. Paka v tomto vzorovém zafizeni s fetézovou reakci ma
vlastni montazni pokyny, avSak tato paka muze byt vytvofena také Upravou paky, ktera je soucasti vzorovych sestav
jednoduchych stroji a pohybu.
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pokr. #
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Pravidla vyzvy sestaveni retézové reakce: Parkovani vozu

Cil a pfehled vyzvy: Cilem je vytvofit zafizeni s
fetézovou reakci, které uspésné zaparkuje viz do
garaze. Ucitel vam poskytne modely (nebo vas
pozada o sestaveni modell) vozu a garaze, které
budou v této vyzvé pouzity. Ve vétsiné pripadu
budete vyzvani, abyste pracovali spole¢né v
tymech, ale muzete byt pozadani, abyste pracovali
samostatné.

Pravidla vyzvy pro nepohanéné zafizeni s fetézovou reakci (stupné 4 az 6):
1. Postavte &tyifazové zafizeni s fetézovou reakcei, které zaparkuje viiz do garaze.
2. Va$e zafizeni s fetézovou reakci nebude pohanéno - zadné inteligentni motory, mozek robota nebo ovladac.

3. Pro sestaveni fazi pouzijte tfi nebo vice nasledujicich sestav: kolo a naprava, naklonéna rovina, klin,
paka, femenice, Sroub nebo kyvadlo. Pokud potfebujete, mizete pouzit typ jednoduchého stroje nebo
kyvadla i vicekrat.

4. Informace o tom, jak budete hodnoceni, naleznete v ¢asti Poznamky k vyhodnoceni nepohanéného
zafizeni s fetézovou reakci.

5. Stranky z Knihy napadu Ize pouzit pro planovani a odstrafiovani problému. Ucitel vam poskytne dalsi
pokyny tykajici se pouzivani stranek z Knihy napadu.

Pravidla vyzvy pro pohanéné zafizeni s fetézovou reakci (stupné 4 az 8):
1. Postavte Ctyifazové zafizeni s fetézovou reakci, které zaparkuje viiz do garaze.

2. Vase zafizeni s fetézovou reakci bude pohanéno pomoci tfi nebo vice inteligentnich motord, mozku
robota nebo ovladace. Ocekava se, ze zafizeni budete dalkové ovladat pomoci ovladace.

3. Pro sestaveni fazi pouzijte tfi nebo vice nasledujicich sestav: kolo a naprava, naklonéna rovina, klin,
paka, femenice, Sroub nebo kyvadlo. Pokud potfebujete, mlzete pouzit typ jednoduchého stroje nebo
kyvadla i vicekrat.

4. Pro tuto vyzvu nebudou pouzity ZADNE snimace a nebude pozadovano ZADNE programovani.

5. Informace o tom, jak budete hodnoceni, naleznete v ¢asti Poznamky k vyhodnoceni pohanéného
zarizeni s retézovou reakci.

6. Stranky z Knihy napadu Ize pouzit pro planovani a odstrafiovani problému. Ugitel vam poskytne dalsi
pokyny tykajici se pouzivani stranek z Knihy napadu.



Poznamky k vyhodnoceni nepohanéného zafizeni s fetézovou reakci (stupné 4 az 6)

Kritéria hodnoceni Odbornik = 4 Pokrocily = 3

Vytvoreni
Zivotaschopnych
feSeni dané vyzvy:
pouziti mechanismu

Pouziti
jednoduchych stroju
a kyvadla

Proces vytvoreni
navrhu (definovany
ucitelem, maze byt

pouzita Kniha
napadu)

Vyuziti zdroju
(materialy a
soucasti, informace
a pokyny, lidé a ¢as)

Mechanické systémy
(mechanismy a
spoustéce)

Komunikace
(pisemna,
elektronicka anebo
ustni, jak stanovi
ucitel)

Tymova prace

Kreativita

Existuji Ctyfi
nebo vice
dobre
vytvorenych
fazi, které
splfuji
vSechna
pravidla vyzvy

Zafizeni
pouziva tfi
nebo vice
vykonnych

jednoduchych
stroja /
kyvadla

Proces
vytvoreni
navrhu
pouzity,
zdokumentov
any a
Zlepseni
produktu
Zdroje pouzité
pIné v ramci
pravidel vyzvy
a
maximalizova
na efektivita

Zcela funkéni
a konzistentni
mechanické
systémy

Profesionalni a
vysoce
efektivni
komunikace
pro uréené
publikum

Tymova
prace, ktera
maximalizuje
vysledky, je

zjevna

Zafizeni je

jedinec¢né,

napadité a
funkéni

Existuji tfi
dobre
vytvorené
faze, které
spliuji
vétsinu
pravidel vyzvy

Zafizeni
pouziva dva
funkéni
jednoduché
stroje /
kyvadla

Proces
vytvoreni
navrhu
pouzity a plné
zdokumentov
any

Zdroje
pouzité k
maximalizaci
efektivity

Konzistentné
funkéni
mechanické
systémy

Ugelna,
konzistentni a
efektivni
komunikace

Clenové tymu
definuji role,
cilea
spolupracuji

Zarizeni je
jedinecné
anebo
napadité
mnoha
zplsoby

Mirné
pokrogily = 2

Jsou zjevné
dvé nebo
vice Castecné
vytvorenych
fazi

Existuje
jeden
fungujici
jednoduchy
stroj / kyvadlo

Proces
vytvoreni
navrhu
disledné
pouzity

Dukaz, ze
byly pouzity
nékteré
zdroje ke
spinéni ucelu
vyzvy

1

Kritéria navrhu a procesu

Je zjevna
jedna faze,
ktera muze

nebo nemusi
byt vytvorena

Pokus o
pouziti
jednoho
jednoduchéh
o stroje /
kyvadla

Nékteré
dikazy, ze
proces
vytvoreni
navrhu byl
pouzit

Nékolik
zdroju (napf.
nastroji a
material()
Castecné
vyuzito

Technicka kritéria

Funkéni, ale
nekonzistent
ni
mechanické
systémy

Ugelna,
Castecné
konzistentni
komunikace

Clenové tymu
Castecné
definuji role,
cilea
spolupracuji

Zafizeni
jednoznacné
zobrazuje
jedinecny
anebo
napadity
prvek

Nefunkéni
nebo neuplné
/ nebezpecné

mechanické
systémy

Sjednocujici témata (Tato oblast zdurazriuje interakci védy, technologie a lidského Usili)

Komunikace je
velmi
nekonzistentni a
postrada ucel

Ugastnici
pusobi ve
skupiné
samostatné

Jedinecné
anebo
napadité
prvky nejsou
jasné




Poznamky upravené a prevzaté z dokumentu Rubric and Evaluation Criteria for Standards-Based Robotics Competitions & Related
Learning Experiences — TSA, 2005

&




E.6

Poznamky k vyhodnoceni pohanéného zafizeni s retezovou reak0| (stupné 4 az 8)

Kritéria hodnoceni Odbornik =4 § Pokrocily = 3 Mirné pokrocily
=2

Kritéria navrhu a procesu

Vytvoreni Existuji ctyfi nebo Existuji tfi dobre Jsou zjevné dvé Je zjevna jedna
zivotaschopnych vice dobfe vytvorené faze, nebo vice faze, ktera miuze
feseni dané vyzvy: vytvofenych fazi, které splnuji castecné nebo nemusi byt
pouziti které spliuji vétSinu pravidel vytvofenych fazi vytvofena
mechanismu vSechna pravidla vyzvy

Pouziti jednoduchych

vyzvy

Zafizeni pouziva

Zafizeni pouziva

Existuje jeden

Pokus o pouziti

stroju a kyvadla tfi nebo vice dva funkéni funguijici jednoho
vykonnych jednoduché stroje  jednoduchy stroj jednoduchého
jednoduchych / kyvadla / kyvadlo stroje / kyvadla
stroju / kyvadla
Proces vytvoreni navrhu Proces vytvoreni Proces vytvoreni Proces Nékteré dukazy,
(definovany ucitelem, navrhu pouzity, navrhu pouzity a vytvoreni Ze proces
muZe byt pouzita Kniha zdokumentovany a plné navrhu vytvoreni navrhu
napadu) zlepSeni produktu zdokumentovany disledné byl pouzit
pouzity
VyuZiti zdroji (materialy a Zdroje pouzité Zdroje pouzité k Dlkaz, Zze Nékolik zdrojt
soucasti, informace a plné v ramci maximalizaci byly pouzity (napf. nastroje
pokyny, lidé a ¢as) pravidel vyzvy a efektivity nékteré a materialy)
maximalizovana zdroje ke castecné
efektivita splnéni vyuzivano
ucelu vyzvy
Technicka kritéria
Mechanické systémy Zcela funkéni a Konzistentné Funkéni, ale Nefunkéni nebo
(mechanismy a konzistentni funkeni nekonzistentni neuplné /
spoustéce) mechanické mechanické mechanické nebezpecéné
systémy systémy systémy mechanické
systémy
Elektrické systémy Baterie nabita. Baterie nabita. Funkéni, ale Nefunkéni nebo
Vedeni dratu je Vedeni dratu je nekonzistentni nekompletni
bezpecné, bezpecné a (problémy s (problémy s
efektivni a plné trvale funkéni baterii nebo baterii a
funkéni elektroinstalaci) elektroinstalaci)

Mechanické systémy Zcela funkéni a Konzistentné Funkeni, ale Nefunkéni nebo
(mechanismy a konzistentni funkéni nekonzistentni neuplné /
spoustéce) mechanické mechanické mechanické nebezpecné
systémy systémy systémy mechanické
systémy

Sjednocujici témata (Tato oblast zdurazriuje interakci védy, technologie a lidského usili)

Komunikace (pisemna, Profesionalni a Ugelna, Ugelna, Komunikace je
elektronicka anebo Ustni, vysoce efektivni konzistentni a Castecné velmi
jak stanovi ucitel) komunikace pro efektivni konzistentni nekonzistentni a
ur¢ené publikum komunikace komunikace postrada ucel

Tymova prace

Tymova prace,

Clenové tymu

Clenové tymu

Ugastnici pisobi

kterd maximalizuje  definuji role, cilea  ¢aste¢né definuji ve skupiné
vysledky, je zjevna spolupracuji role, cile a samostatné
spolupracuji
Kreativita Zafizeni je Zafizeni je Zafizeni Jedine¢né
jedinecné, jedine¢né anebo jednoznacéné anebo napadité
napadité a napadité mnoha zobrazuje prvky nejsou
funkéni zpusoby jedine¢ny anebo jasné

napadity prvek



Poznamky upravené a prevzaté z dokumentu Rubric and Evaluation Criteria for Standards-Based Robotics
Competitions & Related Learning Experiences — TSA, 2005
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Vyzva sestaveni fetézové reakce - Stranka z Knihy napadu: Bla
navrhu '\
Jméno studenta: (

Ucitel / trida: Datum: Strana ¢.:

Naplanujte a navrhnéte Ctyifazove zafizeni s fetézovou reakci, které splfiuje vyzvy a
kritéria na stranach 1 a 2 nize.

s R
Zde nacrtnéte / popiste fazi 1 vaseho zafizeni, véetné spoustéciho mechanismu:
\_ J
Typ siroje (jeden z jednoduchych sfrojti neba kyvadlo)- ~
Zde nacrtnéte / popiste fazi 2 vaseho zafizeni:
\_ J
p Typ stroje (jeden z jednoduchych stroju nebo kyvadlo): S
Zde nacrtnéte / popiste fazi 3 vaseho zafizeni:
\_ W,

Typ stroje (jeden z jednoduchych stroju nebo kyvadlo):




Pamatujte: Problémy NEJSOU poruchy, jsou o¢ekavanou souc€asti procesu navrhu!

&




3
pokr. ﬁ
p

Zde nacrtnéte / popiste fazi 4 vaSeho zafizeni:
L Typ stroje (jeden z jednoduchych stroji nebo kyvadlo): J
r - . S o v N
Plany pro pfipojeni kazdé faze zafizeni:

. ,
Postupujte podle svého planu navrhu a SESTAVTE své zafizeni. Nasledné jej OTESTUJTE a
POZORUJTE.

Pozorovani z testovani:
Funguje vade zafizeni podle o¢ekavani? AN NE
Pokud jste odpovédéli ,ANO* - Gratulujeme! Podle poznamek k vyzvé ziskate dobré hodnoceni. Nyni
muzete prejit na dalsi lekce.
Pokud jste odpovédéli ,NE* - PouzZijte vySe uvedena pozorovani a poznamky, abyste zjistili, jaky
problém je potfeba odstranit. Poté pouzijte kopii stranky z Knihy napadi k odstranéni zavady a
vyfeSeni tohoto problému. Opakujte tento postup ,MYSLET-VYKONAT-OTESTOVAT" se
strankami k odstrafiovani zavad, dokud va$e zafizeni nebude fungovat spravné.
\_ J




Pamatujte: Problémy NEJSOU poruchy, jsou o€ekavanou soucasti procesu navrhu!

&



pokr.
Vyzva sestaveni retézové reakce - Stranka z Knihy napadu:

Odstrafiovani zavad ( ‘\

Jméno studenta:

Ugitel / trida: Datum: Strana ¢.: “ Q

Pouzijte kopii této stranky z Knihy napadud pro kazdy problém se /)
zafizenim, ktery je tfeba vyresit.
-

Zde nacrtnéte / popiste problém s vasim zafizenim:

YA
J\

Zde nacrtnéte / popiste své feSeni problému:

|
( Postupuijte podle svého Fe$eni a PROVEDTE PLANOVANE ZMENY u zafizeni, poté jejf OTESTUJTE a POZORUJTE.

J\\ J \_

(Pozorovani z testovani:

Funguje vaSe zafizeni podle oCekavani? ANO NE

Pokud jste odpovédéli ,ANO“ - Gratulujeme! Podle poznamek k vyzvé ziskate dobré hodnoceni. Nyni
muzete prejit na dalsi lekce.

Pokud jste odpovédéli ,NE* - PouZijte vySe uvedena pozorovani a poznamky, abyste zjistili, jaky problém je
potfeba odstranit. Poté pouzijte dalSi kopii stranky z Knihy napadud k vyfeseni tohoto problému. Opakujte
tento postup ,MYSLET-VYKONAT-OTESTOVAT" se strankami k odstranovani zavad, dokud vase zafizeni
Lnebude fungovat spravné.




Pamatujte: Problémy NEJSOU poruchy, jsou o¢ekavanou soucasti procesu navrhu!

&



Zakladni koncepce

Friction

Reactive Force Resisting Motion
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Zakladni koncepce
Prehled oddilu:

V tomto oddilu se seznamite se zakladnimi koncepcemi STEM, které mnoho inZzenyrl pouziva ve své
kazdodenni praci. Tyto koncepce jsou také velmi uzite€né, pokud jde o konstrukci mechanickych systému.

Obsah oddilu:

- Tfeni

- Téziste

- Rychlost, to€ivy moment a vykon

- Mechanicka vyhoda

Aktivity oddilu:
- # Prifazovaci cviceni
- 7" Cviteni z Knihy napadii

Poznamka: Studenti mohou pro praci pouZit samostatné kopie a/nebo vytisky aktivit. PRED vpisovanim do této pfirugky
se obratte na svého ucitele. Navstivte stranku www.vexig.com/curriculum, kde si stahnéte a vytisknéte vSechna cviceni



http://www.vexiq.com/curriculum




Tfeni je sila, ktera brani pohybu tfenim jednoho
pfedmétu o druhy. Je to pouze reakéni sila.
Nastava, kdyz jsou dvé plochy v kontaktu a na
hmotu plsobi sila, coz zpusobuje, Ze plochy po
sobé klouzou. Pokud na pfedmét nepusobi sily,
které se snazi zpusobit pohyb, neexistuje zadné
tfeni. Zadna vyvijena sila znamena, Ze neexistuje
Zadna reakeni sila.

Applied

Force

v waw

Tézisté je misto v systému nebo télese (jako je robot), kde je hmotnost rovnomérné rozlozena a

vSechny strany jsou v rovnovaze. Pfikladem tézisté je stfed houpacky, kdyz je vyrovnana.
Muzete si predstavit t8zisté robotu jako ,stfedovou pozici veSkeré hmotnosti na robotu. Vzhledem k tomu, ze

Pfiblizné
tézisté

tézisté vyuziva jak hmotnost, tak polohu, t€zSi pfedméty maji pfi urCovani polohy tézisté vétsi vliv nez lehci
pfedméty. Pokud vas robot napfiklad mulze sbirat, drzet a manipulovat s pfedméty, tyto predméty méni
tézisté, kdyz je s nimi manipulovano, protoze zvysSuji hmotnost.

Priblizné
tézisté

PFiblizné
tézisté

Prazdné rameno robota Rameno robota s kostkou
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pokr.

Podobné pak soucasti, které jsou dale, maji vétsi vliv neZ soucasti, které jsou blizko stfedu robota. Takze
pokud ma vas robot rameno, které se zveda anebo vysunuje, jeho tézisté se meéni s timto pohybem.

Priblizné tezigté
izpe tezisté

zasunuté

™
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Rychlost, to¢ivy moment a vykon

Rychlost je zpusob méfeni toho, jak rychle se pfedmét pohybuje. Rychlost méfi, jakou vzdalenost
pfedmét urazi za dany €as. Toto méfeni se provadi v jednotkach vzdalenosti za Cas, jako jsou kilometry
za hodinu nebo metry za sekundu.

Tocivy moment je sila nasmérovana v kruhu, ktera nejcastéji otaci predmétem. Tocivy moment je rotaéni
sila. KdyZ toCivy moment otaci pfedmétem, pfedmét vytvofi na jeho okraji linearni silu (pfimku), napf.
naprava, ktera otaci pneumatikou a zpusobuje pohyb pneumatiky v pfimce po zemi. To€ivy moment se
méfi v jednotkach sily x vzdalenost, napf. v palcich na libru nebo newtonmetrech (Nm).

Vykon je rychlost vykonavani prace. Inteligentni motory VEX 1Q pfemérniuji elektrickou energii na mechanickou
energii a vytvareji vykon mechanického systému. Vykon se nejCastéji méfi ve wattech.

Fyzikalni principy rychlosti, toCivého momentu a vykonu se spojuji v tom, co inzenyfi nazyvaji klasickou
mechanikou. V klasické mechanice ma rychlost a to€ivy moment inverzni (neboli opacny) vztah - kdy se
jedna veli€ina zvySuje, druha klesa. VysS&i rychlost znamena nizsi toCivy moment a vy3ssi toCivy moment
znamena nizsi rychlost.

Speed

Také mnoZstvi dodavaného vykonu ma vliv na to, jakou rychlost anebo toCivy moment Ize v mechanickém







F 52N

Mechanicka vyhoda

Mechanicka vyhoda je vypocet toho, jak rychleji a jednodus$eji stroj vykonava vasi praci. Porovnava vystupni
silu, kterou mechanismus nebo stroj poskytuje, se vstupni silou, ktera je vyvijena na tento mechanismus
nebo stroj, aby pracoval. Mechanicka vyhoda muze byt pfizplsobena specifickym potfebam. Napfiklad
prevody jizdniho kola mohou byt nastaveny jednim zplsobem pro jizdu do kopce a jinym zpasobem pro
jizdu z kopce. Jezdec ma omezeny vykon, ale nastavenim mechanické vyhody na odpovidajici rychlost a

toCivy moment Ize vykon jezdce maximalizovat za rdznych podminek.
U VEX IQ je zména pfevodovych pomérl také skvelym zplsobem, jak upravit mechanickou vyhodu.

Vysokorychlostni pfevodovy pomér u jizdniho kola mize maximalizovat svou ucinnost pfi jizdé z
kopce nebo na roving.

PFevodovy pomér s vysokym toCivym momentem pomuze jizdnimu kolu snadno vyjet na kopec







Zakladni koncepce - Prifazovaci cvic¢eni
Jméno studenta:

Ugitel / tfida: Datum:

Pokyny:
Spojte pojmy ze skupiny slov se spravnou definici zapsanim pojmu na spravny fadek. Kazdy pojem Ize
pouzit pouze jednou.

Skupina slov:

Tézisté Metr za sekundu Treni Palec na libru
Inverzni Rychlost Hmotnost Mechanicka vyhoda
Tocivy moment Poloha Watty Vykon

je sila, ktera brani pohybu, kdyz se jeden predmeét tre o jiny.

je misto v systému nebo télese, kde je hmotnost rovnomérné rozlozena a vSechny
strany jsou v rovnovaze.

T&2ist8 vyuziva jak , tak

je méfitko toho, jak rychle se pfedmét pohybuje.

je sila nasmérovana v kruhu, ktera nejCastéji otaci predmétem.

je rychlost vykonavani prace.

Rychlost se méfi v kilometrech za hodinu nebo

Tocivy moment se méfi v jednotkach sily x vzdalenosti, napf.
nebo newtonmetrech.

Vykon se nejCastéji méfi ve

V klasické mechanice ma rychlost a to€ivy moment vztah.

je vypocet toho, jak rychleji a jednodus$eji stroj vykonava vasi praci.




Zakladni koncepce - Cvic¢eni z Knihy napadi: Mechanicka vyhoda

Jméno studenta:

Ucitel / tfida: Datum: Strana ¢.:

Mechanicka vyhoda je vypocCet toho, jak rychleji a jednodus$eji stroj vykonava vasi praci. Porovnava
vystupni silu, kterou mechanismus nebo stroj poskytuje, se vstupni silou, ktera je vyvijena na tento
mechanismus nebo stroj, aby pracoval. Mechanicka vyhoda muize byt pfizplisobena specifickym potfebam.

Pokyny:

Vasim ukolem je ,predstavit si“ mechanismus nebo zafizeni, které dokaze pfizplsobit svou mechanickou
vyhodu tak, aby vyhovovala ménicim se potfebam. Napfiklad v lekci o mechanické vyhodé jsme popsali
schopnost jizdniho kola ménit pfevody pfi jizdé do kopce i pfi jizdé z kopce, aby vyhovovaly riiznym
potfebam rychlosti a toivého momentu.

KROK 1 ,MYSLET" - Popfemyslejte o jakékoli situaci (jiné nez jizdni kolo), kde by néjakym zptisobem bylo
vhodné vyuZzit stroj, zafizeni nebo mechanismus se schopnosti ménit svou mechanickou vyhodu. Nize
popiste tuto situaci nebo ,problém*“ slovy. Pokud je to mozné, pouzijte ve svém popisu pojmy z naseho

pfifazovaciho cviceni (tfeni, tézisté, rychlost, vykon, toCivy moment atd.).

KROK 2 ,VYKONAT* - Nakreslete a popiste svUj stroj, zafizeni nebo mechanismus. Pojmenuijte jej,
oznacite jeho €asti, ukazte a popiste, jak funguje a jak Ize zménit mechanickou vyhodu. Pokud je to
mozné, pouzijte ve svém popisu pojmy z nasSeho pfifazovaciho cvieni (tfeni, t&zisté, rychlost, vykon,
toCivy moment atd.).

':

Zde nakreslete, pojmenuijte a oznacte svij stroj, zafizeni nebo

- 4
NiZe popiste, jak funguje a jak se bude ménit mechanicka vyhoda:







Mechanismy




Mechanismy

Pfehled oddilu:
Tento oddil vychazi z vaSich znalosti z oddilu zakladnich koncepci tim, Ze jde vice do hloubky v ur€itych

mechanickych aspektech robotickych systému. Tyto nové prvky povedou k vy§Sim drovnim inzenyrského
procesu a lepsim navrhim.

Obsah oddilu:

- Stejnosmérné motory
- Pfevodovy pomér

- Hnaci ustroji

- Manipulace s objekty
- Zvedaci mechanismy

Aktivi:ty oddilu:
» vev ’ Ly y
- 4 Pfifazovaci cviceni
~ L , v - v ;s , v p v
- Z_ Cvigeni pro pfevodovy pomér pomoci simulatoru pfevodového poméru

Poznamka: Studenti mohou pro préci pouZit samostatné kopie a/nebo vytisky aktivit. PRED vpisovanim do této pfirugky
se obratte na svého ucitele. Navstivte stranku www.vexig.com/curriculum, kde si stahnéte a vytisknéte vSechna cviceni



http://www.vexiq.com/curriculum




Mechanismy: Stejnosmérné motory (stupneé 4-8)

Pohony jsou pouzivany k plsobeni na prostfedi, obvykle pro pohyb nebo ovladani mechanismu nebo
systému. Pohony ovladaji vSe, co se ha mobilnim robotu pohybuje. Nejbézné&jsim typem pohonu je

motor; VEX 1Q vyuZiva zejména stejnosmérné motory.

Stejnosmérné motory pfemériu;ji elektrickou energii na mechanickou energii pomoci elektromagnetickych
poli a draténych civek. KdyZ se do motoru pfivadi napéti, vystupuje stalé mnozstvi mechanického vykonu
(obvykle na hfidel, pfevod anebo kolo), ktery se otaci urcitou rychlosti s urcitou velikosti tocivého

momentu.
Zatizeni motoru

Motory pouzivaji to€ivy moment v zavislosti na
zatiZeni. K zatiZzeni motoru dochazi, kdyz existuje
néjaka opacné pusobici sila (jako je tfeni nebo tézka
hmota) vyvijejici zatizeni a vyzadujici, aby motor zvysil
todivy moment k jejimu pitekonani. Cim vyssi je
zatiZeni vyvijené na vystupu motoru, tim vice se bude
motor ,branit* opa¢né pusobicim toivym momentem.
Nicméné, jak jste se naucili v oddilu zakladnich
koncepci, protoZze motor vydava stalé mnozstvi
vykonu, €im vice to€ivého momentu motor vydava, tim
pomalejsi je jeho rychlost otaceni.

Pokud stale zvySujete zatizeni motoru, nakonec se
prestane otaCet nebo se zastavi.

Spotieba proudu

Stejnosmérny motor spotfebovava urcité mnozstvi
elektrického proudu (méfeny v ampérech) v zavislosti
na tom, jaké zatizeni na néj pusobi. Pfi narastu
zatizeni motoru se zvySuje to€ivy moment za ucelem
prekonani tohoto zatiZeni a tim vice proudu motor
spotifebovava.

Motor vyuziva to€ivy moment k pfekonani tfeni
kola, které jede po zemi.
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Mechanismy: Prevodovy pomeér
Zaklady pfevodového poméru (stupné 2-8)

Jak jste se naudili v jinych lekcich, zména pfevodového poméru je jednim z nejjednodussSich zplsobu, jak
zménit mechanickou vyhodu v mechanismu nebo systému, abyste dosahli poZadované rychlosti anebo
toCivého momentu. Pfevodovy pomér vyjadfuje vztah mezi hnacim ozubenym kolem (ozubené kolo
pripojené ke zdroji vstupniho vykonu, jako je napfiklad motor) a hnanym ozubenym kolem (ozubené kolo
pfipojené k vystupu, jako je kolo nebo mechanismus) v systému.

Kdyz mate systém s hnacim ozubenym kolem, které je MENSI neZ hnané ozubené kolo, zvySite togivy
moment a snizite rychlost:

Provedeni této zmény mechanické vyhody je uziteCné, kdyz se snazite pohybovat pomaleji

v v v

né kolo

Hnané
ozubené Hnané
kolo ozubené )
kolo Hnane ,
ozubené kol
Speed Torque

Pokud mate systém s ozubenym kolem, které je VETSI nez hnané ozubené kolo, zvysite rychlost a snizite
toCivy moment:

Provedeni této zmény mechanické vyhody je uzite¢né, kdyz se snazite zvedat nebo pohybovat rychleji
mechanicky, nepozadujete schopnost zvedat tézké predméty anebo u hnaciho ustroji upfednostriujete
hbitost pfed schopnosti tlait.
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Vyjadfeni pfevodového poméru a redukce prevodu (stupné 4 az 8)

Prevodovy pomér a redukce prevodu jsou matematické vyrazy, které popisuji vztah mezi hnacim a pohanénym
ozubenym kolem. Je vSak dullezité pochopit rizné ale podobné zplsoby jejich vyjadreni. Oba pouzivaji pocet zubl
na kazdém z ozubenych kol jako zakladni hodnoty, i kdyZ je jejich pofadi obracené.

Pfevodovy pomér se vyjadiuje timto Hnané

zpusobem: (Hnaci ozubeni): (Pohanéné Hnaci ozubene
ozubeni) Redukce pfevodu se vyjadfuje ozubené @
opacné: kolo

(Pohanéné ozubeni) / (Hnaci ozubeni)

Poznamka: Redukce pfevodu je vnimana jako zlpmek, ktery se ¢asto
snizuje, aby se zjednodusil vyraz Hnané ozubené kolo.

Hnané

Hnaci ozubené
o ozubené kolo

Priklad 1 kolo

Ptevodovy pomér Reknéte ,Prevodovy pomér 12 ku 36°

Redukce prevodu

3Yh Reknéte ,Redukce prevodi 3 ku 1°
Hnané
ozubené
glad 2 Hnaci kolo
ozubené

kolo

Pfevodovy pomér Reknéte ,Pfevodovy pomér 12 ku 60

Redukce prevodl 60/ 12

Y Reknéte ,Redukce prevodd 5 ku 1°
5/1
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pokr.
Pfevodové systémy a mezikola (stupné 4-8)
Jednoduchy pfevodovy systém je spojena sada otacejicich se ozubenych kol, ktera pfenasi energii ze
vstupu (jako je hnaci ozubené kolo pfipojené k motoru) na vystup (jako pohanéné ozubené kolo
pfipojené ke kolu nebo mechanismu). Jednoduché prevodove systémy mohou mit v jedné Fadé libovolny
pocCet ozubenych kol. VSechna ozubena kola mezi hnacim ozubenym kolem a pohanénym ozubenym

kolem, ktera pouze prenaseji vykon, jsou znama jako mezikola. Mezikola nemaji ZADNY VLIV na
prevodovy pomér nebo redukci pfevodu, bez ohledu na pocet zubu, které maji.

Priklad pfevodovych
systému:

.....

Hnané
- ' Ofzubens
ozubene
kolo

: Hnané
Hnaci - : (lzzlubene
ozubené ' = - . 2 L - , KOIO
kolo ' '

Mezikola

Ve vSech tfech pfikladech pfevodového systému ma hnaci ozubené kolo 12 zub(l a pohanéné ozubené kolo




36 zubu, takze prevodovy pomér pro vSechny tfi pfiklady je pfesné stejny - 12:36. Velikost a pocet mezikol
nema zadny vliv na pfevodovy pomeér nebo redukci pfevodu. Pouze pfenaseji vykon!

&
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Kombinované prevody a kombinované redukce pfevodu (stupné 6-8)
V urcitych situacich muze konstrukce vyzadovat vétSi mechanickou vyhodu, nez muze poskytnout jeden

pfevodovy po

mér, ktery je jinak nepouzitelny. Pokud napfiklad navrh robota VEX 1Q vyzaduje pfevodovy

pomér 12:500, je to problém, protoze neni k dispozici zadné ozubené kolo s 500 zuby. V této situaci mize
navrhar pouzit ve stejném mechanismu vice redukci pfevodu. Toto se nazyva kombinovana redukce

prevodu.

V systému kombinovanych pfevodu existuje nékolik pard ozubenych kol. Kazda dvojice ma svuj vlastni

pfevodovy po
prevodu stale
nazyva komb

mér a sdilena naprava dvojice k sobé navzajem pfipojuje. Vysledny systém kombinovaného
disponuje hnacim a pohanénym ozubenym kolem a stale ma redukci pfevodl. Nyni se vSak
inovanou redukci prfevodu a vypocita se vynasobenim redukci pfevodu kazdé z jednotlivych

dvojic ozubenych kol.

Kombinovana redukce

prevodl propgi
sdilenou ng@favou
/F / V v v

a8 Al @& . Hnané ozubené
i oo

Hnaci ozubené
kolo

12 zubt

60 zubu

U vySe uvedeného prikladu s ozubenymi koly s 12 a 60 zuby se celkova redukce prevodu vypocita takto:

Redukce prevodu

To znamena,

Reknéte ,Kombinovana redukce
60/ 12) ‘ 60/ 12) %% Drevod

(5/1) x (5/1) =25/1 25 ku 1

Ze vystupni hfidel (pohanéné ozubené kolo) je 25krat pomalejsi nez vstupni hfidel

(hnaci ozubené kolo) a ma 25krat vétsi toCivy moment. Kombinované redukce pfevodul se rychle

zvySu;ji!



Poznamka ucitele: Pro pochopeni této kapitoly Ize pouzit simulator pfevodového poméru VEX 1Q (G.8) a cviceni
na prevodovy pomér (G.9).

&S
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Mechanismy: Hnaci ustroji (stupné 4-8)

Mobilni a konkurencni roboty se znacné liSi podle ukold, pro které jsou uréeny. Jednu véc vSak maji spolecnou.
Obvykle maji néjakou metodu pohybu. Roboticky subsystém, ktery poskytuje schopnost pohybu, je Casto
znamy jako hnaci Ustroji. Hnaci Ustroji mohou mit mnoho rdznych forem - dvéma pfiklady jsou kola nebo
pojezdovy pas (napf. u tanku). Kolové, valivé hnaci ustroji je nejbé&znéjsi, které se nachazi v konkuren&ni
robotice, a je jednim z nejoblibenéjSich v celém pramysiu.

Navrh hnaciho ustroji

Nejzakladnéjsi navrh hnaciho ustroji multifunk&niho konkurenéniho robota se sklada z:

- Obdélnikového podvozku (konstrukce mobilniho robota, ktery ma kola, motory anebo jakykoli jiny
hardware pouzivany k vytvoreni hnaciho Ustroji)

- Dvou motort
- Ctyf kol
- Prevodu prenasejici vykon z motora na vSechna kola.

Standardni zakladna pohonu Clawbota 1Q je jednim z pfikladl, které muzete sestavit. Hnaci ustroji vSak
mohou mit vSechny mozné tvary a velikosti - néktera neposkytuji vykon pro vSechna kola, pouzivaji rizné typy
kol nebo dokonce nejsou obdélnikova! Bez ohledu na podrobnosti vaseho hnaciho ustroji byste vzdy méli
pamatovat na vlastnost znamou jako odpor pfi zataceni.

Odpor pfi zataceni je tfeni, které brani zataceni. Toto treni je vytvoreno koly, ktera se tahnou bokem po
zemi, kdyz se robot (nebo jiné mobilni vozidlo) otaci. Cim vétsi je tfeni pfi zataCeni v hnacim ustroji, tim

jej minimalizovat dvéma zpUsoby:

1. Ujistéte se, Ze rozvor kol (vzdalenost mezi koly hnaciho Ustroji) je SirSi (od strany do strany) nez delSi (od
predni strany dozadu):

Rozyorvéirél' nez delSi
= MENE odporu pfi
zataceni

Rozvor del§i nez Sirsi =

VICE @gporu pfi
zatac

2. Pouzijte ruzné typy kol anebo pneumatik ke snizeni tfeni odporu pfi zataceni:

Ctyfi b&zné
pneumatiky ~ VEX
IQ = VICE odporu t

%r%i zataceni

Dvé bézné
pneumatiky VEX 1Q
+ dvé vSesmérova
kola VEX 1Q = MENE
odporu pfi zataceni




Zkuste vytvorit vySe uvedené vzorové hnaci Ustroji, abyste mohli pozorovat vliv odporu pfi zataceni!

&
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Mechanismy: Manipulace s objekty (stupné 4-8)

V mobilni a konkurenc¢ni robotice je manipulator s objekty mechanismem, ktery umoZznuje robotu
komunikovat s objekty v jeho prostiedi. Existuji tfi zakladni kategorie manipulator(i s objekty: pluhy, IZice a
tfeci drapaky.

Pluhy

Prvni kategorie manipulatort s objekty vyviji jedinou silu na stranu
objektu. Pluhy pohybuji objekty, aniz by je skute¢né& uchopovaly, a
jsou zdaleka nejjednodussim typem manipulatoru, ktery Ize
navrhnout a sestavit.

E\\
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LZice
Druha kategorie manipulatoru s objekty vyviji silu pod pfedmétem tak,

ze |ze pfredmét zvednout a prenést. Jakmile je objekt na lzici, Ize jej
zvednout a spustit dolu, a ve Izici drzi pomoci gravitace.

Tfeci drapaky

Treti kategorie manipulatorl s objekty vyviji silu na objekt alespon na
dvou mistech, coz umoznuje, aby objekt sevfit nebo uchopit. Treci
drapaky tedy maji schopnost bezpecéné podrzet pfedméty a jsou
obecné typem manipulatoru, ktery poskytuje nejvétsi kontrolu nad
objekty. NejbéznéjSim typem tohoto typu manipulatoru je uchopovaci
Celist.

Bez ohledu na to, do jaké kategorie manipulator s objekty
spada, jsou nékteré navrzeny tak, aby zvladly manipulaci s
jednim pfedmétem, zatimco jiné jsou navrZzeny tak, aby
sebraly a pfidrzely vice pfedmétl. Kazdy specializovany
manipulator s objekty navrzeny ke sbirani a drzeni vice
predmétd najednou je znamy jako akumulator. Akumulatory,
pokud je to zadouci, muze umoznit vétSi ucinnost systému
manipulace s pfedméty.
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Mechanismy: Zvedaci mechanismy (stupné 4-8)

Pfed pojednanim o zvedacich mechanismech je dllezité védeét, co je stupen volnosti. Stupen volnosti
odkazuje na schopnost pfedmétu pohybovat se v jednom nezavislém sméru pohybu. Aby se mohl pfedmét
pohybovat v mnoha smérech, znamena to, Ze musi mit mnoho stupnu volnosti. Pohyb nahoru a dolu je jeden
stupen volnosti, pohyb vpravo a vlevo je jiny; pfedmét, ktery se mize pohybovat nahoru/doli a
doleva/doprava, ma DVA stupné volnosti.

Zvedaci mechanismus je jakykoli mechanismus, ktery je ur€en pro pohyb k provadéni ukolt anebo zvedani
predmétu. Kdyz uz toto zname, podivejme se na typy zvedacich mechanismu: V. konkurenéni robotice
existuji tfi zakladni typy zvedacich mechanismu: oto€né spoje, vytahy a spojky.

Otocné spoje

NejCastéji pouzivanym zvedacim mechanismem v mobilni a
konkurenéni robotice je oto¢ny spoj. OtoEné spoje jsou
nejjednodussi zvedaci mechanismy, které Ize navrhnout a
sestavit. Ve VEX 1Q se pomoci hfidele a ozubenych kol rychle
vytvofi rameno, které se bude otacet a zvedat. Tento typ
zvedaciho mechanismu se pohybuje na oblouku, &imz se méni
vzdalenost manipulovanych pfedmétt od zakladny robota a také
orientace téchto pfedmétl (vzhledem k jejich prostfedi) na cesté
vzharu.

Vytahy

DalSim zvedacim mechanismem pouzivanym v mobilni a
konkurencni robotice je vytah. | kdyZ neni tak bézny jako otoCny
spoj, vytah vyuziva linearni (pfimoc€ary) pohyb k pfimému
zvedani. Ve VEX IQ je jednim zplsobem sestaveni vytahu
pomoci ozubenych pfevodu a linearnich pojezdu, které se
prodavaji jako soucast sady ozubenych kol. Tento typ
zvedaciho mechanismu se pohybuje rovné nahoru a dold,
udrzuje vzdalenost mezi manipulovanymi pfedméty a zakladnou
robota, stejné jako orientaci téchto pfedmétd, konzistentni pfi
cesté nahoru.

Spojky

Spojky Ize pouzit i pro konstrukci zvedacich mechanismu.
Spojky se skladaji z Fady pevnych téles nazyvanych ¢lanky,
které jsou vzajemné spojeny volné otacenymi spoji. Spojky
prevadéji vstupni pohyb na jiny typ vystupniho pohybu a
mohou byt velmi konzistentni. Napfiklad vstupni pohyb
muze byt otocny spoj, ale spojka vytvofi vystupni pohyb typu
vytahu. Ve VEX 1Q Ize pro konstrukci spojky pouzit
kombinace ruznych nosniku, hfideli anebo spojovacich
koliku.
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Jednim z nejjednodusSich a nejCastéjSich typu spojky je ¢tyfnosnikova spojka. Jedna se o systém, ktery
poskytuje Sirokou Skalu pohybu v zavislosti na jeho konfiguraci. Zménou délky kazdého spoje Ize vyrazné
zmeénit vystupni pohyb. Nejzakladné&jsim typem Ctyfnosnikové spojky je takovy, kde jsou pary spojl stejné
dlouhé a vzajemné paralelni, jak je vidét nize:

ASE

Pokud mate Cas, vyzkous$ejte si sestaveni ctyfnosnikové spojky, abyste zjistili, jak spojka funguje!

Otoc¢ny spoj, vytah nebo spojka?

Prvky, které je tfeba zohlednit pfi rozhodovani o tom, jaky typ zvedaciho mechanismu je nejlepsi pro potfeby
vaseho robota:

- Pozadovana vyska - Jak vysoko musite zvedat?

- Orientace pfedmétu - Musi zvedané pfedmeéty setrvat v urcité orientaci?

- Omezeni velikosti - Existuji néjaka omezeni nebo omezeni prostiedi, pokud jde o velikost robota?
- Slozitost - Kolik stupit volnosti je pozadovano? Jaky typ hardwaru je vyzadovan?

- Pozadované motory - Mate jich dost? Je celkovy pocet omezen?




Mechanismy - Pfifazovaci cviéeni
Jméno studenta:
Ucitel / tfida: Datum:

Pokyny:
Spojte pojmy ze skupiny slov se spravnou definici zapsanim pojmu na spravny fadek. Kazdy pojem
Ize pouZzit pouze jednou.

Skupina slov:

Akumulator Podvozek Stejnosmérné
motory

Pfevodovy systém Stupen volnosti Hnané ozubené kolo

Hnaci ozubené kolo Treci drapaky Vytah hnaciho
ustroju

Pfevodovy pomér Mezikola Zvedaci
mechanismus

Manipulator s objekty Spojky Zatizeni motoru

Pluhy Otocny spoj Lzice

Zastavit se Odpor pfi zataceni Rozvor kol

Ze stejnosmérnych motoru (stupné
4 az 8):

preménuji elektrickou energii na mechanickou energii pomoci

elektromagnetickych a draténych civek.

dochazi k nému, kdyz existuje néjaka opacné plsobici sila (jako
je tfeni nebo tézka hmota) vyvijejici zatizeni a vyzaduijici, aby motor zvySil toCivy moment k jejimu pfekonani.

Pokud stale zvySujete zatizeni motoru, hakonec se pfestane otacet nebo se

Z prevodového poméru (stupné 2-8):
vyjadfuje vztah mezi hnacim ozubenym kolem a hnanym

ozubenym kolem v systému.
je ozubené kolo pfipojené ke zdroji vstupniho vykonu, jako je

motor.
je ozubené kolo pfipojené k vystupu, jako je kolo nebo

mechanismus v systému.

Jednoduchy je pfipojena sada rotanich ozubenych kol, ktera prenasi
vykon ze vstupu na vystup. VSechna ozubena kola mezi hnacim ozubenym kolem a pohanénym ozubenym
kolem, ktera pouze prenaseji vykon, jsou znama jako .

Z hnacich ustroji (stupné 4 az 8):
Roboticky subsystém, ktery poskytuje schopnost pohybu, je ¢asto znamy jako

je konstrukce mobilniho robota, ktera ma kola, motory anebo
jakykoli jiny hardware pouzivany k vytvofeni hnaciho ustroji.

je tfeni, které brani zataceni.

je vzdalenost mezi koly hnaciho ustroji.
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Z manipulace s objekty (stupné 4 az 8):
je mechanismus, ktery umoZzfuje robotu komunikovat s objekty

v jeho prostfedi.

pohybuji objekty, aniz by je skute¢né uchopovaly, a jsou
zdaleka nejjednodussim typem manipulatoru, ktery Ize navrhnout a sestavit.

vyviji silu pod pfedmétem tak, ze Ize pfedmét zvednout a

prenést.
vyviji silu na objekt alesporn na dvou mistech, coz

umoznfiuje, aby objekt sevfit nebo uchopit.

Kazdy specializovany manipulator s objekty navrzeny ke sbirani a drzeni vice pfedmétl najednou je
znamy jako

Ze zvedacich mechanismu (stupné 4 az 8):
odkazuje na schopnost pfedmétu pohybovat se v

jednom nezavislém sméru pohybu.
je jakykoli mechanismus, ktery je urCen pro pohyb k

provadéni ukoll anebo zvedani predméta.
NejCastéji pouzivany zvedaci mechanismus v mobilni a konkurencéni robotice je

pouziva linearni (pfimocary) pohyb ke zvedani rovné nahoru.

pfevadi vstupni pohyb na jiny typ vystupniho pohybu.
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Sestava zakladniho prevodu

Poznamka: Jedina kombinace prevodu, kterou nelze pouzit, je
ozubené kolo s 12 zuby na vstupnich i vystupnich hfidelich.

228-2500-079

228-2500-214 228-2500-214
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Sestava s kombinovanou redukci prevodti
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Mechanismy - prevodovy pomeér - cvi¢eni €. 1: Zaklady prevodového poméru
(stupné 2-8)

Jméno studenta:

Ucitel / tfida: Datum:

Pokyny:

Poté, co jste ziskali zakladni znalosti o pfevodovém poméru z kapitoly G.3, mizete zakrouzkovanim
spravnych odpovédi ukazat, co jste se naucili. Jako pomucku k nalezeni odpovédi mizete také sestavit a
pouzivat simulator pfevodového poméru VEX 1Q spolu s 12zubovym, 36zubovym a 60zubovym ozubenym

Hnaci ozubené kolo Hnané ozubené kolo Co tento pomér vytvari pfi porovnavani vystupu se vstupem?
(vstup) (vystup) (Zaskrtnéte spravnou odpoved nize)
e Lpes 2
4 Q

12 zubu 36 zubu

Rovna se
°
3
a ®
39 n 0]
Q
a (75}
w
60 zubl 12 zubu
Rovna se
o
3
i g
2 n
w
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Mechanismy - pfevodovy pomeér - cvi¢eni €. 2: Vyjadreni poméru a redukce
(stupné 4 az 8)

Jméno studenta:

Ucitel / tfida: Datum:

Pokyny:

Po seznameni se s vyjadienim pfevodového poméru a redukce pfevodu v kapitole G.3 vypoctenim a
zapsanim spravnych odpovédi ukazte, co jste se naudili. Jako pomucku k nalezeni odpovédi muzete také

sestavit a pouzivat simulator pfevodového poméru VEX IQ spolu s 12zubovym, 36zubovym a 60zubovym
ozubenym kolem.

Hnaci Hnané Prevodovy pomér Redukce ZjednoduSena Zvysuje se
ozubené ozubené prevodu redukce rychlost nebo
kolo prevodul toCivy moment?

12 zubl

: R




pokr.
Mechanismy - prevodovy pomeér - cvi¢eni €. 3: Prevodové systémy a
mezikola (stupné 6-8)
Jméno studenta:
Ucitel / tfida: Datum:

Pokyny:

Po seznameni se s pfevodovymi systémy a mezikoly v kapitole G.3 vypoc¢tenim a zapsanim spravnych
odpovédi ukazte, co jste se naucili. Jako pomUcku k nalezeni odpovédi muzete také sestavit a pouzivat
simulator pfevodového poméru VEX 1Q spolu s 12zubovym, 36zubovym a 60zubovym ozubenym kolem.

Hnaci ozubené — Hnané ozubené Prevodovy _ ZjednodusSena




g
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Mechanismy - prevodovy pomeér - cvi¢eni €. 4: Kombinovana redukce
prevodu (stupné 6-8)

Jméno studenta:

Ucitel / tfida: Datum:
Pfehled zakladnich bodu: Kombinovany
V systému kombinovanych prevodu St

existuje nékolik part ozubenych kol. Spojeno
Kazda dvojice ma svij viastni st
pfevodovy pomér a sdilena naprava

dvojice k sobé navzajem pfipojuje.

Vysledny systém kombinovaného

prfevodu stale disponuje hnacim a

pohanénym ozubenym kolem a stale Hnaci ozubené
ma redukci prevodu. folo
Nyni se vSak nazyva kombinovanou
redukci pfevodl a vypocita se
vynasobenim redukci pfevodu kazdé z
jednotlivych dvojic ozubenych kol.

U zobrazeného pfikladu s ozubenymi

koly s 12 a 60 zuby se celkova

redukce prevodl vypocita takto:

Hnané
ozubené
kolo

60 zubu

(60/12) x (60/12)

Reknéte ,Kombinovana redukce
* prevodu
5/1) x (5/1) =25/1 25 ku 1°

Pomoci vyse uvedenych informaci z kombinovanych pfevodu a kombinovanych redukci prfevodu (kap.
G.3) vypoctem spravné kombinované redukce prevodl ukazte, co jste se naudili. Jako pomucku k

nalezeni odpovédi mlzete také sestavit a pouzivat simulator pfevodového poméru VEX IQ spolu s
Hnaci ozubené Hnané Hnaci ozubené Hnané
kolo 1 ozubené kolo 1 kolo 2 ozubené kolo 2

12zubovym, 36zubovym a 60zubovym ozubenym kolem.
ZjednoduSenal ZjednoduSen Kombinovana
redukce 1 a redukce 2 redukce prevodu
12 zubl 60 zubu 12 zubad 36 zubu
/
/

Pokyny:

Dvojice ozubeni 1 Dvojice ozubeni 2
e s / /
{_1¥

12 zubt 36 zubu

12 zubu
50










Highrise Challenge
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Highrise Challenge
Pfehled oddilu:

Zazijte vzruSeni z robotické soutéze pfi vyuzivani svych dovednosti a znalosti z pfedchozich oddil(, abyste
vytvorili dalkové ovladany robot schopny vést zapasy v tymovych dovednostech a dovednostech robotd ve hie
VEX IQ Challenge.

Obsah oddilu:
- Prehled vyzvy
- Pravidla vyzvy (http://www.vexig.com/Highrise)

3

Aktivity oddilu:

- ’l:f Sestaveni Challenge robota pomoci poznamek k hodnoceni Challenge robota

- # Vyplnéni stranek z Knihy napad( (nebo inZzenyrského poznamkového sesitu) instalaci a testovanim
robota

Poznamka: Ucitel se miize také rozhodnout pouzit jinou hru VEX 1Q Challenge pro tento oddil nebo vlastni hru. Podrobné
informace vam sdéli vas ucitel.

Poznamka: Studenti mohou pro préci pouzit samostatné kopie a/nebo vytisky aktivit. PRED vpisovanim do této pfirugky se
obratte na svého ucitele. Navstivte stranku www.vexig.com/curriculum, kde si stahnéte a vytisknéte vSechna cviceni ve



http://www.vexiq.com/Highrise)
http://www.vexiq.com/curriculum




Prehled vyzvy

At uz se chystate navstivit oficialni udalost VEX IQ Challenge, uspofadat viastni udalost nebo si hrat hru
pouze ve sve tfidé, je €as navrhnout a postavit robota pro plné dalkové ovladanou robotickou hru! Pouzijte
své znalosti o platformé VEX 1Q a v3e, co jste se naudili v pfedchozich lekcich, k vytvofeni robota VEX 1Q
¢asti Teamwork Challenge anebo Robot Skills Challenge hry VEX |Q Challenge, Highrise!

)
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Pravidla hry:

V8echna pravidla hry a dalSi dilezité informace najdete na strance VEX IQ Challenge Highrise:
www.vexig.com/Highrise

-_‘1:.

Dulezité poznamky
% - Vas ucitel bude muset ziskat pro tento oddil hraci pole a herni prvky Highrise a hraci pole VEX 1Q
Challenge NEBO ziskat pouze hraci pole a herni prvky Highrise a vytvofit podobné pole z
predmétu, které Ize snadno ziskat.
- Pfipadné muze ucitel vyuzit vasi kreativitu a vybidnout vas k navrzeni a vytvoreni zcela noveé hry.

Stranka z Knihy napadu: Inzenyrsky poznamkovy sesit

V tomto oddilu mate k dispozici stranku z Knihy napadu, ktera mize byt pouzita k vytvoreni uplného
inzenyrského poznamkového sesitu. Pouzijte tolik stranek, kolik potfebujete k dokumentaci napadu na
roboty, sestav, oprav, zmén a vylepSeni pro danou hru. Pfipadné mohou ucitelé a studenti pro tento ucel
pouzit roboticky inzenyrsky poznamkovy sesit (poskytovany registrovanym tymdm VEX IQ Challenge a
prodavany samostatné).

Poznamky k hodnoceni robota Challenge:

Tyto poznamky lze pouzit k posouzeni vaseho robota pro danou vyzvu, a to celkem v jedenacti technickych a
netechnickych kategoriich. Bez ohledu na to, jak se vas ucitel rozhodne poznamky pouzit, bude zifejmé, ze
vas PROCES a vas PRODUKT (robot) jsou stejné dulezité.


http://www.vexiq.com/Highrise

Poznamky k hodnoceni robota Challenge

Kritéria hodnoceni Odbornik =4 § Pokrocily = 3 Mirné pokrogily
=2 1

Kritéria navrhu a procesu

Vytvoreni
zivotaschopnych
feSeni uvedené
vyzvy

Jednoduché anebo
slozité systémy

Proces vytvoreni
navrhu
(zdokumentovan v
Knize napadu nebo
inzenyrském
poznamkovém sesitu)
Vyuziti zdroju (materialy a
soucasti, informace a
pokyny, lidé a ¢as)

Technicka kritéria

Programovani
(autonomni anebo
dalkové ovladané)

Ridici systémy

Elektrické systémy

Mechanické systémy

Existuje nékolik
dobre vyvinutych
reseni, ktera
splfuji vSechna
zasadni kritéria

VSechny
jednoduché anebo
slozité systémy
jsou identifikovany
a funguji efektivné

Formalni proces
vytvoreni navrhu
pouZzit,
zdokumentovan a
zvySuje efektivitu

Zdroje
pouzité v
ramci
omezeni,
maximalizova
na efektivita,

Uginnost je
zfejma u
veskerého
programovani

Zcela funkéni a
konzistentni fidici
systémy

Baterie nabita.
Vedeni dratu je
bezpecné,
efektivni a piné
funkéni

Zcela funkéni a
konzistentni
mechanické

systémy

Je zjevnych
nekolik feSeni
ajedno je
vypracovane,
splfiuje vétsinu
kritérii

Existuji
fungujici
jednoduché
anebo sloZité
systémy

Formalni proces
vytvoreni navrhu
byl vyuzit a pIné
dokumentovan

Zdroje pouzité k
maximalizaci
efektivity

Konzistence
evidentni v
jedné nebo vice
Eastech
programovani

Konzistentné
funkéni Fidici
systémy

Baterie nabita.
Vedeni dratu je
bezpecné a
trvale funkéni

Konzistentné
funkéni
mechanické
systémy

Je zjevnych
nékolik
nevypracovany
ch feSeni

Existuje nékolik
jednoduchych
systému, které

mohou fungovat

Formalni proces
vytvoreni navrhu
byl dusledné
vyuzit

Ddlkaz, Ze byly
pouzity nékteré
zdroje ke
splnéni
zamysleného
ucelu

Funkéni, ale
nekonzistentni
programovani

Funkéni, ale
nekonzistentni
fidici systémy

Funkéni, ale
nekonzistentni
(problémy s
baterii nebo
elektroinstalaci)

Funkéni, ale
nekonzistentni
mechanické
systémy

Je zjevné feseni,
které mize nebo
nemusi byt
vypracované

Existuje jeden
funkéni
jednoduchy
systém (napr.
pouze hnaci
ustroji)
Nékteré
dikazy, ze byl
vyuzit formalni
proces
vytvoreni
navrhu

Neékolik zdroja
(napf. nastroji a
materiald)
nahodné vyuzito

Programovani
je neuplné
nebo sotva

funkéni

Nefunkéni nebo
neuplné fidici
systémy

Nefunkéni nebo
nekompletni
(problémy s

baterii a
elektroinstalaci)

Nefunkéni nebo
neuplné /
nebezpecné
mechanické
systémy

Sjednocujici témata (Tato oblast zdurazriuje interakci védy, technologie a lidského usili)

Komunikace (pisemna,
elektronicka anebo ustni,
jak stanovi ucitel)

Tymova prace

Kreativita

Profesionalni a

vysoce efektivni
komunikace pro
veskeré publikum

Je zjevna
integrovana
tymova prace,
ktera
maximalizuje
vysledky
Robot je
jedinecny,
napadity a funkéni

Ugelna,
konzistentni a
efektivni
komunikace

Clenové tymu
definuji role, cile
a spolupracuji

Robot je jedine¢ny

anebo napadity
mnoha zpUsoby

Ugelna, pomérné
konzistentni
komunikace

Clenové tymu
Castecné definuji
role, cile a
spolupracuji

Robot
jednoznacné
zobrazuje
jedine¢ny anebo
napadity prvek

Komunikace je
velmi
nekonzistentni a
postrada ucel

Ugastnici pisobi
ve skupiné
samostatné

Jedine¢né
anebo napadité
prvky nejsou
jasné




Poznamky upravené a pfevzaté z dokumentu Rubric and Evaluation Criteria for Standards-Based Robotics Competitions &
Related Learning Experiences — TSA, 2005

&




Stranka z Knihy napadu: Inzenyrsky poznamkovy sesit

Jméno studenta:
Ugitel / trida: Datum: Strana ¢.:

3.0testovat

-/

Pouzijte tolik stranek, kolik potfebujete k dokumentaci napadud na roboty, sestav, oprav, zmén a vylepSeni
pro danou hru. Méjte na paméti proces ,Myslet-Vykonat-Otestovat®, ktery jste se naucili v oddilu Vas prvni
robot. Ocislujte kazdou stranku a pouzijte vhodné misto na napady, poznamky, pozorovani, kresby s
popisky, vypocty a dalSi. Pfipadné& mohou ucitelé a studenti pro tento ucel pouzit roboticky inzenyrsky
poznamkovy sesit (obj.C. 276-3023, poskytovany registrovanym tymim VEX 1Q Challenge a prodavany
samostatn&). PRED popsanim této stranky vytvorte co nejvice jejich kopii, kolik budete dle vaseho
minéni potrebovat!

- 3




Pamatuijte: Problémy NEJSOU poruchy, jsou oc¢ekavanou souc¢asti procesu navrhu!

&






Chytré stroje
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Chytré stroje

Pfehled oddilu:

Tento oddil pfedstavi studentiim snimacée a programovani pomoci VEX IQ. Snimace VEX IQ umoziu;ji
autonomni a hybridni fizeni robotd VEX IQ a dalSich vytvort. Snimace VEX IQ se rychle pfipojuji k robotu

nebo mechanismu a snadno se naprogramuji tak, aby pomahaly méfit €as, vzdalenost, otaceni, snimaly
doteky, poskytovaly zpétnou vazbu, umozriovaly interakci ¢lovéka s robotem a mnoho dal$iho.

Obsah oddilu:

- Zakladni vyrazy: snimac, programovani, ultrazvukové viny, snimac¢ vzdalenosti, gyroskop, stupné
otoceni, kodér

- Prehled snimact VEX IQ

Aktivity oddilu:

- £ P¥irazovaci cviéeni

- % Sestaveni autopilota s instalacnimi pokyny (sou&asti sady)

- @ Provozni rezimy autopilota (pokyny uvedené v dokumentaci k sadé)

- @ cvigeni k vychozi funk&nosti snimaca

- ¢ Cviceni jednoduchého programovani pouze pomoci mozku robota

- @ Cvi€eni jednoduchého programovani pomoci programovaciho softwaru
Z Vyplnéni stranek z Knihy napadl s programovanim a testovanim robota

obratte na svého ucitele. Navstivte stranku www.vexig.com/curriculum, kde si stahnéte a vytisknéte vSechna cviceni ve

%% Poznamka: Studenti mohou pro préci pouZit samostatné kopie a/nebo vytisky aktivit. PRED vpisovanim do této prirugky se
formatu PDF!



http://www.vexiq.com/curriculum
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Zakladni vyrazy

Snimac je zafizeni, které detekuje a reaguje na néjaky typ vstupu z fyzického prostfedi. Snimace VEX IQ
dokazi detekovat svétlo, barvu, pfedméty, pohyb a dalsi!

Programovani je proces poskytovani kédovanych pokynl pocitacm nebo jinym strojim, jako je robot a
jeho soucasti, pro automatické provadéni konkrétniho ukolu.

Ultrazvukové viny jsou zvuky, které maji pfili§ vysokou frekvenci na to, aby je lidé slySeli. Snimac¢

vzdalenosti VEX I1Q vysila ultrazvukoveé viny, které se odrazi zpét, pokud se v jejich cesté nachazi
prekazka, ¢imz dojde ke zméfeni vzdalenosti podle doby, za kterou se zvuk vrati.

Gyroskop (neboli gyro) je snimac, ktery dokaze detekovat a méfit rotaci nebo otaceni objektu.

Stupné otocCeni popisuiji, jak daleko se pfedmét, napfiklad robot, otocil. Pfedmét, ktery se upiné otodi
do puvodni vychozi pozice, se oto€il 0 360 stupnu. Pfedmét, ktery se otocil do opaéného sméru, se
otoCil o 180 stupriti. Snimace VEX IQ mohou méfit stupné otoceni, coz umoznuje pfesné ovladani.
Kodér snima mechanicky pohyb a pfevadi informace (rychlost, poloha, zrychleni) na uziteCna data.
Inteligentni motory VEX IQ maji vestavéné kodéry.
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Prehled snimac¢u VEX IQ

Spinac
narazniku

Dotykova LED

Snimacd
vzdalenosti

Snimac barev

Gyro snimac

Umozniuje snimat dotyku
na platformé VEX IQ.
Detekuje sténu, prekazku
nebo pohyb omezovaciho
mechanismu.

Inteligentni snimac s
¢ervenymi, zelenymi,
modrymi LED diodami.
Neustale sviti, je vypnuty
nebo blika libovolnou
rychlosti. Dotykovy snimac
s vystupkem pro
komunikaci.

Pouziva ultrazvukové viny
pro méfreni vzdalenosti.
Méri vzdalenost od 1 palce
do 10 stop. Obvykle se
pouziva k vyhybani se
prekazkam.

Detekuje barvu predmétd.
Opatfeni nezavisle
cervenou, zelenou a
modrou v 256 urovnich.

Méri stupen otoCeni a
vypog&itava smér. Casto se
pouziva pfi autonomni
navigaci a otaceni robota.

. o . o Specifikace a pouZiti . ,
Nazev snimace Obrazek snimace P sm’maéep Vychozi funkce

Pomoci spinace narazniku
VvV portu 2 se vypne / zapne
inteligentni motor v portu
4,

Aktivuje a deaktivuje
autopilota nebo
podobného robota se
spusténym programem
Driver Control, kdyz
klepnete na snimac. Pfi
aktivaci sviti zelené, pfi
deaktivaci Cervené.

Zpomali pohyb a nakonec
jej zastavi, kdyz se
autopilot nebo podobny
robot se spusténym
programem Driver Control
pfiblizi k prekazce.

Kdyz snimac ,zobrazi*
zelenou kartu (povoleno)
nebo ¢ervenou kartu
(zakazano), aktivuje nebo
deaktivuje autopilota nebo
podobny robot se
spusténym programem
Driver Control.

U autopilota nebo
podobného robota se
spusténym programem
Driver Control vrati robota
do pavodniho sméru, kdyz
se jeho pojezd zastavi.






Chytré stroje - Prirazovaci cvi¢eni
Jméno studenta:
Ugitel / tfida: Datum: Strana ¢.:

Cast | Pokyny:

Spojte pojmy ze skupiny slov se spravnou definici nebo tvrzenim zapsanim pojmu na spravny radek.
Kazdy pojem lIze pouzit pouze jednou.

Cast | Skupina slov:

Stupné otoCeni Gyroskop Snimac

Kodér Programovani Ultrazvukové viny

je zafizeni, které detekuje a reaguje na néjaky typ vstupu z fyzického

prostredi.

je proces poskytovani kddovanych pokynu pocitaciim nebo jinym strojum,
jako je robot a jeho soucasti, pro automatické provadéni konkrétniho ukolu.

jsou zvuky, které maji pfili§ vysokou frekvenci na to, aby je lidé slySeli.

je snimac, ktery dokaze detekovat a méfrit rotaci nebo otaceni objektu.

popisuji, jak daleko se pfedmeét, napriklad robot, otogil.

snima mechanicky pohyb a pfevadi informace na uzite€na data.

Cast Il Pokyny:

Prifradte pojmy ze skupiny slov a spravné jimi oznacte kazdy niZze uvedeny obrazek (obrazky NEJSOU v méfitku)
Cast Il Skupina slov:

Snimac narazniku Snimac vzdalenosti Inteligentni motor

Snimac barev Gyro snimac¢ Dotykova LED
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Sestaveni autopilota @
1+4

Instalacni pokyny k montazi autopilota naleznete v dokumentaci k sadé.

g

Spousténi rezimu autopilota

Ucitel se rozhodne, jaké lekce absolvujete jako soucast tohoto oddilu. Nize jsou uvedené lekce spolu s
potfebnymi informacemi.

I. Se spoluzaky a ugitelem si prectéte a projdéte zakladni pojmy a prehled snimacu.
Il. Dokoncete oddil - Pfifazovaci cviceni. Viz samostatny list.
[ll. Sestavte autopilota. Viz instalaéni pokyny k montazi autopilota v uzivatelské prirucce.

IV. Pouzijte autopilota ke spusténi tfi rezim( autopilota.

—

Jedna se o ukazky riznych zplsobU toho, jak mohou snimace spolupracovat 6.2
v chytrém stroji. Podrobné informace naleznete v dokumentaci k sadé. '
| |

\‘z Nahodny rezim

V. Cvi€eni vychozi funkce snimace

Spira 4 Rezim sekacky

DalSi podrobné informace naleznete v dokumentaci k sadé.
5l 6.1

B

Cvi€eni vychozi funkce snimace
Cviceni k vychozi funkci dotykové LED: ,Stop and Go*

Vychozi funkce dotykové LED v programu Driver Control se bude chovat jako semafor pro robota. PouZiti
autopilota nebo podobného robota POUZE s inteligentnimi motory a dotykovou LED pfipojenou k libovolnému
nepouzivanému portu v mozku robotu:

- Zapnéte mozek robotu a ovladac.
- Vyberte a spustte program Driver Control.

- Robot se spusti v aktivovaném reZimu s dotykovou LED diodou, ktera sviti zelené. Klepnutim na
horni ¢ast dotykové LED muzete prepinat mezi aktivnim (sviti zelené) a neaktivnim (sviti Cervené)
stavem.

Pokuste se fidit, kdyz sviti zelena J






pokr. ?

Cviceni k vychozi funkci snimace vzdalenosti: ,Pfedchazeni kolizim*

Vychozi funkce snimace vzdalenosti v programu Driver Control ma zabranit tomu, aby robot narazil do
objektu nebo do zdi. Kdyz snimac¢ vzdalenosti vidi objekt, zpomali automaticky autopilota, jakmile se
priblizi k objektu, pfipadné jej zastavi, aby zabranil
narazu. Pouziti autopilota nebo podobného robota
POUZE s inteligentnimi motory a snimaem
vzdalenosti pfipojenym k libovolnému
nepouzivanému portu v mozku robotu:

o

- Zapnéte mozek robotu a ovladac.

- Vyberte a spustte program Driver Control.

- PouzZijte ovlada€ k pojezdu robota smérem ke
zdi. Kdyz snimac vzdalenosti uvidi objekt,
ktery je pfilis blizko k robotu, zabrani robotu v narazu do daného objektu.

Cvigeni k vychozi funkci snimace barev: ,Cervené svétlo, zelené svétlo®

Vychozi funkce snimace barev v programu Driver Control se bude chovat jako semafor pro robota,
podobné jako dotykova LED. Kdyz snimac barev ,uvidi“ zelenou kartu (nebo jiny objekt), mizete

robotem pojizdét. Kdyz ,uvidi“ ervenou kartu (nebo jiny objekt), robot nelze pojizdét.

Pouziti autopilota nebo podobného robota POUZE s inteligentnimi motory a snimacem barev pfipojenym
k libovolnému nepouzivanému portu v mozku robotu:

- Zapnéte mozek robotu a ovladac.

J x - Vyberte a spustte program Driver Control.

- Robot se spusti v aktivovaném reZzimu. Pokud je
pred snimacem barev zobrazena Cervena karta
nebo objekt, robot bude deaktivovan. Pokud je pred
snimacem barev zobrazena zelena karta, bude
robot aktivovan.

=

Zelena

¢ €))

vena
Cvic€eni k vychozi funkci gyro snimace: ,Vychozi smér”

Vychozi funkci gyro snimace v programu Driver Control je udrzovat robot nasmérovany ve stejném smeéru,
kdyz neni Fizen ovladaCem. Pokud je robot zatlaten nebo oto¢en né&cim jinym nez ovladatem, robot pouzije
gyro snimac¢ k méfeni vzdalenosti, o kterou se otoc€il. Robot se pak automaticky vrati zpét do ptivodniho
smeéru, ve kterém se nachazel. Pouziti autopilota nebo podobného robota POUZE s inteligentnimi motory a
gyro snimacem pfipojenym k libovolnému nepouzivanému portu v mozku robotu:

- Zapnéte mozek robotu a ovladac.
- Vyberte a spustte program Driver Control.

- Pouzijte ovladac k otoceni robota do nového
sméru. Po zastaveni jizdy se robot automaticky
vrati zpét do puvodniho sméru.
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Jednoducha programovaci cvi€eni pouze za pomoci mozku robo

Muzete provést néjaké zmény zplsobu, jakym je robot naprogramovan, a to tak, ze provedete
jednoduché zmény konfigurace pomoci pouze LED obrazovky a tlagitek na mozku robotu VEX Q.
Prohlédnéte si dokumentaci k sadé a postupujte podle pokyn(, abyste provedli zmény konfigurace a

i‘ z@nu otestovali.

Jednoducha programovaci cviéeni pomoci programovaciho softwaru

Nez dokondite nize uvedena cviceni, budete muset:
1. VRATIT PROGRAM DRIVER CONTROL DO JEHO VYCHOZIHO NASTAVENI.

—>
[

2. Seznamte se s programovacim softwarem. Konkrétné byste méli byt schopni otevfit a pouzivat programovaci software, ukladat
vlastni programy, pfipojit programovaci pocita¢ k robotu VEX 1Q, uspésné prenést vlastni programy do vaseho mozku robotu a
spustit vlastni programy po jejich prfeneseni. Vas ucitel rozhodne o tom, jak se programovaci software nejlépe naucit.

Poznamky: VSechna mozna nize uvedena cvi¢eni pouzivaji autopilota nebo podobného robota POUZE s inteligentnimi motory a patfi¢nym
snimacem pfipojenym k libovolnému nepouzivanému portu v mozku robotu. Ujistéte se, Ze pro planovani a odstrariovani problému s
vlastnimi programy pouzijete jako soucast téchto cviceni stranku z Knihy napadu. V pfipadé potreby je k dispozici odkaz na vzorovou stanku
z Knihy napadu.

1. Robot autonomné nacouva na sténu, pficemz dojde k aktivaci jednoho nebo obou spinacu

rograﬂ cviceni se spinacem narazniku a inteligentnimi motory:
\ narazniku na autopilotu o sténu a dojde k zastaveni robota.

2. Cviceni vytvorené ucitelem.

gramovaci cvi¢eni s dotykovou LED a inteligentnimi motory:

Znap
’ ﬁ 1. Robot jede automaticky vpred s 5 otackami motoru s dotykovou LED svitici zelené
i 2. LED zacne svitit Cervené. Klepnutim na dotykovou LED se rozsviti zelené a robot pojede automaticky
\ dopfedu. Opétovnym klepnutim na LED diodu ji zménite na ¢ervenou a robot se zastavi.

3. Cviceni vytvorené ucitelem.

Mozna programovaci cvi¢eni se snimacem vzdalenost a inteligentnimi motory:

1. Robot jede autonomné smérem ke zdi. Robot se zastavi 6 centimetrt od zdi.
% 2. Robot jede autonomné smérem ke zdi. Robot se zastavi 6 centimetrt od zdi a poté couvne o 5

otacek motoru opacnym smérem.

3. Cviceni vytvorené ucitelem.

Mozna programovaci cvic¢eni se snimacem barev a inteligentnimi motory:

1. Robot jede autonomné dopredu, kdyz je snimaci barev zobrazena zelena karta. Robot se zastavi, kdyz
; ‘ je snimaci barev zobrazena Cervena karta.

2. Robot jede autonomné dopredu, kdyZ je snimaci barev zobrazena zelena karta. Robot jede autonomné
dozadu, kdyz je snimaci barev zobrazena modra karta. Robot se zastavi, kdyz je snimaci barev
zobrazena Cervena karta.

3. Cviceni vytvorené ucitelem.

Zng prog vaci cvieni s gyro snimacem a inteligentnimi motory:

1. Robot jede autonomné vpied o 5 otacek motoru, potom se otoci o 180 stuprill a zastavi se.

2. Robot se oto¢i 0 90 stupriti, potom se na 5 sekund zastavi, nasledné se otoéi o dalSich 90 stupria,
poté se zastavi na dalSich 5 sekund a toto se opakuje, dokud se program nezastavi.







Chytré stroje - Stranka z Knihy napadt: Jednoducha
programovaci cviéeni pomoci programovaciho softwaru
Jméno studenta:

Ucitel / tfida: Datum: Strana ¢.:
Pokyny:

Pfed absolvovanim téchto cviCeni se ujistéte, Ze jste obeznameni s
programovacim softwarem a jeho fungovanim. Postupuijte podle pokyn( na
této strance a dokumentuijte, otestujte, odstrarite problémy a upravte svuj
program. Pokud vas program obsahuje vice krokl, nez se vejde na jednu
stranku, pouzijte podle potfeby vice jejich kopii.

Zde popiste, co ma vas program vykonat:

Popiste zafizeni / robota, které budete programovat: Uvedte snimace, které budou ve vasem programu pouzity:
SMYSLET* VYK LOTESTOVAT"
Zde napiste programové ONA Funguje tento krok programu
pokyny krok za krokem. T podle o¢ekavani? Co potfebuje
Napiste svlij program pomoci Zlepsit (NI)?

programovaciho softwaru a
béhem prace si délejte

poznamKky.

Ano Ne
NI:

Ano Ne
NI:

Ano Ne
NI:

Ano Ne
NI:

Ano Ne
NI:

Ano Ne
NI:

Ano Ne
NI:

Ano Ne
NI:

Pokud VSECHNY kroky programu NEFUNGUJI podle oéekavani, vyfeste polozky ,NI“ pomoci tolika kopii této stranky, kolik jich



potfebujete, dokud nebudou v8echny ¢asti vaSeho programu fungovat podle oekavani.
Pamatujte: Problémy NEJSOU poruchy, jsou o€ekavanou soucasti procesu navrhu!

&



pokr.

Chytré stroje - Stranka z Knihy napadua: Jednoducha
programovaci cviéeni pomoci programovaciho softwart

Jméno studenta: John a Jane Doe
Ugitel / tfida: Pan Smith Datum:_ 9/1/2013 Strana ¢.: 1
Pokyny:

Pred absolvovanim téchto cvieni se ujistéte, ze jste obeznameni s
programovacim softwarem a jeho fungovanim. Postupujte podle pokynl na
této strance a dokumentujte, otestujte, odstrarite problémy a upravte svuj
program. Pokud vas program obsahuje vice kroku, nez se vejde na jednu
stranku, pouzijte podle potfeby vice jejich kopii.

Zde popiste, co ma vas program vykonat:
Jedte automaticky vpred o pét otacek motoru Dotykova LED sviti zelené.

Popiste zafizeni / robota, které budete programovat: Uvedte snimadce, které budou ve vasem programu pouZzity:
Autopilot pouze s dotykovou LED a inteligentnimi motory Dotykova LED, kodéry inteligentniho motoru
zapojenymi do mozku robotu.

»MYSLET" -VYKONAT* ,LOTESTOVAT*
Zde napiste programové pokyny krok Napiste svuj program pomoci Funguje tento krok programu podle
za krokem. programovaciho softwaru a béhem ocekavani? Co potrebuje zlepsit
prace si délejte poznamky. (ND)?
Zapnéte mozek robotu, vyberte a Ujistéte se, Ze spoustite vlastni Ano Ne
spustte vlastni autonomni program program. _
NI: Nic
Robot jede autonomné rovné vpired o Pro tento ukol pouzijte kodéry AnG~ Ne
pét otacek motoru inteligentniho motoru
NI: Nic
Dotykova LED se rozsviti zelené a Pro tento ukol pouzijte dotykovou LED Ano—" { ’Ne
sviti, zatimco robot jede dopfedu —
NI: LED se nerozsviti
Robot se zastavi po péti otackach Napajeni inteligentnich motord a Ano Ne

motoru a dotykova LED zhasne dotykové LED se na konci

rogramu prerusi 3 i
prog u prerusi NI: Program se opakuje a nekonci

Ano Ne
NI:

Ano Ne
NI:

Ano Ne
NI:

Ano Ne

NI:




Pokud VSECHNY kroky programu NEFUNGUJI podle ogekavani, vyfeste polozky ,NI“ pomoci tolika kopii této stranky, kolik jich
potfebujete, dokud nebudou vSechny ¢asti vaseho programu fungovat podle ocekavani.
Pamatujte: Problémy NEJSOU poruchy, jsou o¢ekavanou soucasti procesu navrhu!

&
\Q




Vyzva programovani retézové reakce
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Vyzva programovani retézové reakce
Prehled oddilu:

V tomto oddilu pouzijete své znalosti jednoduchych strojd, snimacl a programovani, abyste si sestavili a
otestovali autonomni zafizeni s fetézovou reakci.

Obsah oddilu:
- Pravidla vyzvy programovani fetézové reakce

Aktivity oddilu:
- Sestaveni zafizeni Challenge s fetézovou reakci s pouzitim poznamek k sestaveni autonomniho
$ zarizen s fetézovou reakci

- 4 VypInéni stranek z Knihy napadu s instalaci a testovanim zafizeni

Poznamka: Mlzete byt spiSe pozadani o pouziti zafizeni s fetézovou reakci z oddilu 5, ke kterému pfidate snimace a
poté jej naprogramujete. Nebudete tak muset stavét nové zaftizeni. Podrobné informace vam poskytne vas ucitel.

Poznamka: Studenti mohou pro préci pouzit samostatné kopie a/nebo vytisky aktivit. PRED vpisovanim do této pFirucky se
%% obratte na svého ucitele. Navstivte stranku www.vexig.com/curriculum, kde si stahnéte a vytisknéte vSechna cvi€eni ve



http://www.vexiq.com/curriculum
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Vyzva programovani retézové reakce:

Pravidla pro vyzvu programovani fetézové reakce: Autonomni zaparkovani vozu

Cil a pfehled vyzvy: Cilem je uspé&sné vytvofit a naprogramovat pIné autonomni zafizeni s fetézovou
reakci, které uspésné zaparkuje vz do garaze. UcCitel vam poskytne modely (nebo vas pozada o sestaveni
modelll) vozu a garaze, které budou v této vyzvé pouzity. Ve vétsiné pfipadl budete vyzvani, abyste
pracovali spole€né v tymech, ale muzete byt pozadani, abyste pracovali samostatné.

muzete byt pozadani, abyste toto zafizeni navrhli, sestavili a naprogramovali od zac¢atku. Podrobné informace vam sdéli

% Poznamka: V zavislosti na ¢ase a planech vaseho ucitele muzete byt pozadani, abyste pro tento Ucel pouzili a upravili
vas ucitel.

<>
X

Pravidla vyzvy pro autonomni zafizeni s fetézovou reakci (stupné 4 az 8):

1. Postavte Ctyffazové zarizeni s fetézovou reakci, které zaparkuje viz do garaze.

2. VaS$e zafizeni s fetézovou reakci bude autonomni - pomoci &tyf nebo vice inteligentnich motora, &tyr
nebo vice snimacd, mozku robotu a programovacich metod pro pfizpisobeni fizeni. Inteligentni
motory jsou v této vyzvé povazovany za snimace, POKUD je ovladani pfizplisobeno pomoci
programovacich metod.

3. Pro sestaveni fazi pouzijte tfi nebo vice nasledujicich sestav: kolo a naprava, naklonéna rovina, klin,

paka, femenice, Sroub nebo kyvadlo. Pokud potfebujete, mizete pouzit typ jednoduchého stroje nebo
kyvadla i vicekrat.

4. Pro podrobnégjsi informace o tom, jak budete hodnoceni, se prosim podivejte do Poznamek k
vyhodnoceni autonomniho zafizeni s fetézovou reakci.

5. Stranky z Knihy napadu Ize pouzit pro planovani a odstrafiovani problému. Ugitel vam poskytne dalsi
pokyny tykajici se pouzivani stranek z Knihy napadu.




Poznamky k vyhodnocenl autonomniho zafizeni s retezovou reakC| (stupné 4 az 8)

Vytvoreni
Zivotaschopnych feseni
dané vyzvy: pouziti
mechanismu

Pouziti jednoduchych
stroji a kyvadla

Proces vytvoreni navrhu
(definovany ucitelem,
muze byt pouzita Kniha
napadu)

Vyuziti zdroji (materialy
a soucasti, informace a
pokyny, lidé a ¢as)

Autonomni
programovani

Ridici systém (pouZiti
snimace a motoru)

Elektrické systémy

Mechanické systémy
(mechanismy a
spoustéce)

Komunikace (pisemna,
elektronicka anebo
ustni, jak stanovi ugitel)

Tymova prace

Existuji Ctyri
nebo vice dobre
vytvorenych fazi,

které splfiuji
vSechna pravidla

vyzvy

Zarizeni pouziva
tfi nebo vice
vykonnych
jednoduchych
stroju / kyvadla

Proces vytvoreni
navrhu pouzity,
zdokumentovany
a zlepSeni
produktu

Zdroje pouzité
pIné v ramci
pravidel vyzvy a
maximalizovana
efektivita

Uginnost a
konzistence
provadéni
programu

Zcela funkéni
fidici systém se
Styfmi nebo vice
motory a ¢tyrmi

nebo vice
snimaci

Baterie nabita.
Vedeni dratu je
bezpecné,
efektivni a plné
funkéni

Zcela funkéni a
konzistentni
mechanické

systémy

Profesionalni a
vysoce efektivni
komunikace pro
uréené publikum

Je zjevna
integrovana
tymova prace,
ktera
maximalizuje
vysledky

Kritéria navrhu a procesu

Existuji tfi dobre
vytvorené faze,
které spliuji
vétsinu pravidel
vyzvy

Zafizeni pouziva
dva funkéni
jednoduché

stroje / kyvadla

Proces vytvoreni
navrhu pouzity a
plné
zdokumentovan
y

Zdroje pouzité k
maximalizaci
efektivity

Konzistence
zjevna pfi
provadéni
programu

Konzistentné
funkéni Fidici
systém se tremi
nebo vice
motory a tfemi
nebo vice
snimadi

Baterie nabita.
Vedeni dratu je
bezpecné a
trvale funkéni

Konzistentné
funkéni
mechanické
systémy

Ugelna,
konzistentni a
efektivni
komunikace

Clenové tymu
definuji role, cile
a spolupracuji

Jsou zjevné dvé
nebo vice
castecné

vytvorenych fazi

Existuje jeden
fungujici
jednoduchy stroj
/ kyvadlo

Proces
vytvofeni
navrhu
dusledné
pouzity

Dlkaz, ze byly
pouzity nékteré
zdroje ke
splnéni ucelu
vyzvy

Je zjevna jedna
faze, ktera
muze nebo
nemusi byt
vytvofena

Pokus o pouziti
jednoho
jednoduchého
stroje / kyvadla

Nékteré dikazy,
Ze proces
vytvoreni
navrhu byl

pouzit

Neékolik zdroju
(napf. nastroji a
materiald)
Gastecné
vyuzito

Technicka kritéria

Funkéni, ale
nekonzistentni
fidici systém

Funkéni, ale
nekonzistentni
Fidici systém
(bez ohledu na
pocet motorti a
snimacu)

Funkéni, ale
nekonzistentni
(problémy s
baterii nebo
elektroinstalaci)

Funkéni, ale
nekonzistentni
mechanické
systémy

Ugelna,
Castecné
konzistentni
komunikace

Clenové tymu
Castecné
definuji role, cile
a spolupracuji

Program je
neuplny nebo
zfidka funkéni

Nefunkéni nebo
neuplny Fidici
systém (bez

ohledu na pocet

motory a
snimacu)

Nefunkéni nebo
nekompletni
(problémy s

baterii a
elektroinstalaci)

Nefunkéni nebo
neuplné /
nebezpecéné
mechanické
systémy

Sjednocujici témata (Tato oblast zdurazriuje interakci védy, technologie a lidského Usili)

Komunikace je
velmi
nekonzistentni a
postrada ucel

Ugastnici
pusobi ve
skupiné
samostatné




o »

Poznamky upravené a prevzaté z dokumentu Rubric and Evaluation Criteria for Standards-Based Robotics Competitions &

Related Learning Experiences — TSA, 2005

$
03




Vyzva programovani retézové reakce - Stranka z Knihy napadu:

Plan navrhu
Jméno studenta: \
Ugitel / trida: Datum: Strana ¢.: (

Naplanujte a navrhnéte Ctyifazoveé zafizeni s fetézovou reakci, které spliuje vyzvy a
kritéria poznamek na stranach 1 a 2 nize.

3.0testovat

: -

Zde nacrtnéte / popiste fazi 1 vaseho zafizeni, véetné spoustéciho

Typ stroje (jeden z jednoduchych strojd nebo kyvadlo):
Snimace pouzité v této fazi (pokud existuji) a funkce kazdého snimace:

\_ ,
f Zde nadrtnéte / popiste fazi 2 vadeho zafizeni: )

Typ stroje (jeden z jednoduchych stroji nebo kyvadlo):
Snimace pouzité v této fazi (pokud existuji) a funkce kazdého snimace:

| J

( Zde nacrtnéte / popiste fazi 3 vadeho zafizeni: )

Typ stroje (jeden z jednoduchych stroji nebo kyvadlo):
Snimace pouzité v této fazi (pokud existuji) a funkce kazdého snimace:

\ _J

Pamatujte: Problémy NEJSOU poruchy, jsou oCekavanou soucasti procesu navrhu!



Zde nacrtnéte / popiste fazi 4 vaseho zafizeni:

Plany pro pfipojeni kazdé faze zafizeni:

Postupujte podle svého planu navrhu a SESTAVTE/NAPROGRAMUJTE své zafizeni. Nasledné jej OTESTUJTE a
POZORUJTE.

-

D Lt o hm ok Lt
FOZ0rovdrr Z 1eslovdarllt.

Funguje vaSe zafizeni podle oCekavani? ANO NE

Pokud jste odpovédéli ,ANO“ - Gratulujeme! Podle poznamek k vyzvé ziskate dobré hodnoceni. Nyni
muzete prejit na dalSi lekce.

Pokud jste odpovédéli ,NE* - PouZijte vySe uvedena pozorovani a poznamky, abyste zjistili, jaky
problém je potfeba odstranit. Poté pouzijte kopii stranky z Knihy napadd k odstranéni zavady a
vyfeSeni tohoto problému. Opakujte tento postup ,MYSLET-VYKONAT-OTESTOVAT" se




Pamatujte: Problémy NEJSOU poruchy, jsou o¢ekavanou soucasti procesu navrhu!

&S



g
pokr. ﬁ

Vyzva programovani retézové reakce - Stranka z Knihy napadu:

Odstranovani zavad
Jméno studenta: ( ‘\

Ugitel / trida: Datum: Strana ¢.:

Pouzijte kopii této stranky z Knihy napadl pro kazdy problém se zafizenim, ktery je B.Otestovat @
tfeba vyresit. V]

f Zde nacrtnéte / popiste problém s vasim zafizenim: A
L Zde nadrtnéte / popiste své reseni problému: y
s p

Postupuijte podle svého feeni a PROVEDTE PLANOVANE ZMENY u zafizeni, poté jejf OTESTUJTE a POZORUJTE.
\

( Pozorovani z testovani:

AN J A\

r

Funguje va$e zafizeni podle o¢ekavani? ANO NE

Pokud jste odpovédéli ,ANO* - Gratulujeme! Podle poznamek k vyzveé ziskate dobré hodnoceni. Nyni
muzete prejit na dalsi lekce.

Pokud jste odpovédéli ,NE* - Pouzijte vySe uvedena pozorovani a poznamky, abyste zjistili, jaky problém
je potfeba odstranit. Poté pouzijte dalSi kopii stranky z Knihy napadu k vyfeSeni tohoto problému.
Opakuijte tento postup ,MYSLET-VYKONAT-OTESTOVAT" se strankami k odstrarfiovani zavad, dokud
vase zarizeni nebude fungovat spravné.

& J




Pamatujte: Problémy NEJSOU poruchy, jsou o¢ekavanou soucasti procesu navrhu!

N






Chytrejsi stroje

vysledek

Ridici
prikazy

Cinnosti
robotu

Mozek
robotu

Zpétna vazba snimace

Skutecny
vysledek

(Pozice robotu,
rychlost atd.)



Ridici

pfikazy o

Skutecny

5 o i vysledek
PoZadovan Mozek Cinnosti (P})/zice robotu,
robotu robotu rychlost atd.)

Zpétna vazba
snimace

)

ChytrejSi stroje
Pfehled oddilu:

Tento oddil umozni studentim dale se seznamit se snimaci a programovanim pomoci VEX Q. Studenti
budou také pouzivat roboty VEX IQ, které dosud vytvorili, aby mohli Iépe porozumét jejich ovladani.

Obsah oddilu:
- Zakladni terminologie: ovladani, fidici systémy s otevienou smyckou, fidici systémy s uzavienou smyckou
- - Kontrola snimacu

Aktivity oddilu:
- ¥¥ Sestaveni robotu pomoci Poznamek k hodnoceni robota Challenge. MGzete dostat pokyn, abyste v
tomto oddilu vytvofili nebo pouzivali konkrétni roboty. Podrobné informace vam sdéli vas ucitel.
- @ Vyzvy oddilu. Budete pouceni v tom smyslu, abyste vyfesili jednu nebo vice vyzev, které se tykaji
- Clawbota 1Q se snimaci, Armbota IQ nebo vlastniho vytvofeného robota VEX IQ.
g Vyplnéni stranek z Knihy napadl s programovanim a testovanim robota

Poznamka: Studenti mohou pro praci pouZit samostatné kopie a/nebo vytisky aktivit. PRED vpisovanim do této pfirugky se
obratte na svého ucitele. Navstivte stranku www.vexig.com/curriculum, kde si stahnéte a vytisknéte vSechna cviceni ve formatu
PDF!



http://www.vexiq.com/curriculum

Zakladni koncepce a terminologie

Naucte se ovladat a spravné pouzivat ovlada¢ VEX 1Q, protoZe je to jeden ze zpUsobd, jak ziskat lepSi
kontrolu nad svym robotem, ale jde o Cisté dalkové ovladané feSeni. A co autonomni a hybridni roboty? Uz
jste vidéli v oddilu vénovaném chytrym strojim, ze pouzivani snimacd a programovani k vytvoreni
zadanych autonomnich a hybridnich FeSeni mize vést k nékterym uzasnym feSenim. Pfed rozSifenim svych
dovednosti v oblasti programovani za ucelem vytvoreni pokrocilejSich feSeni musite nejprve pochopit, co je
ovladani a jaké typy fidicich systéma Ize vytvofit.

Ovladani je jednodus$e definovano jako schopnost Fidit Cinnost nebo funkci né€eho. LepSi ovladani vasich
vytvor v ramci VEX IQ povede obecné k oCekavanému opakovanému chovani a pozitivnéjSim vysledkim.
Ridici systémy s otevienou smyckou jsou také nazyvany fidici systémy bez zpétné vazby. Tento typ Fidiciho
systému je obecné jednodussi a snaze se realizuje. Nemuze opravovat chyby nebo naruseni béhem procesu. V
fidicim systému s otevienou smyckou uvedeném nize je pozadovany vysledek naprogramovan anebo zaslan do
mozku robotu. Mozek robotu odesle Fidici pfikazy do subsystému robotu a tim jim sdéli, aby vykonaly urcité
¢innosti. Tyto Cinnosti provedou ke skute¢nému vysledku. Pouziti inteligentnich motort VEX 1Q pro
automatickou jizdu vpred po dobu péti sekund je jednim z pfikladt systému fizeni s otevienou smyckou.

Cinnosti
robotu

Skutecny
vysledek

(Pozice robotu,

Pozadovary
vysledek
rychlost atd.)

Systémy, které vyuzivaji zpétnou vazbu, se nazyvaji systémy s uzavienou smyckou. Tyto systémy maji

predvidatelngjSimu ovladani. Zpétna vazba v Fidicim systému s uzavienym okruhem, podobné jako je
uvedena nize, slouzi k rozpoznani kladnych/zapornych rozdili mezi pozadovanymi a skuteénymi
vysledky a ke korekci téchto rozdili béhem procesu. Pouziti gyro snimace VEX 1Q k udrzeni
konstantniho sméru, zatimco robot se pohybuje autonomné, je jednim pfikladem ovladani s uzavienou

smyckou.
Ridici
prikazy
Pozadova Mozek Cinnosti Skuteény
vysledek robotu robotu vysledek
(Pozice robotu,
rychlost atd.)

Zpeétna vazba snimace

Oteviena smycka nebo uzaviena smycka - co je pro mé nejlepsi?

Neexistuje zadna odpovéd. Volba typu Fidiciho systému zavisi na vasem Case, zdrojich, odbornosti,
prostfedi, v némz bude vas robot pracovat, urovni ovladani a opravy chyb, které potfebujete nebo
pozadujete, a dalSich omezenich, ktera jsou vam predkladana.



Prehled snimac¢u VEX IQ

Zde je strucny prehled toho, co jste se dozvédéli o kazdém snimaci VEX IQ v oddilu Chytré stroje.
Pouzijte tuto tabulku jako pomucku pfi rozhodovani o tom, jak vyfesit problémy v tomto oddilu.

Spinac narazniku Umozriuje Snimac vzdalenosti Pouziva Gyro snima¢ Méfi stupen
snimat dotyk na platformé VEX ultrazvukové viny pro méreni otoCeni a vypocitava smér.
IQ. Detekuje sténu, prekazku vzdalenosti. M&Fi vzdalenost od 1 Casto se pouziva pfi autonomni
nebo pohyb omezovaciho palce do 10 stop. Obvykle se navigaci a otaceni robota.
mechanismu. pouziva k vyhybani se prekazkam.

NG

Dotykova LED Inteligentni snimac¢ Snimac barev Detekuje barvu Inteligentni motor Ridi a mé&¥i
s Cervenymi, zelenymi, modrymi predmétu. Opatfeni nezavisle rychlost, smér, ¢as, otacky
LED diodami. Neustale sviti, je  €ervenou, zelenou a modrou v 256 anebo stupné oto¢eni pomoci
vypnuty nebo blika libovolnou urovnich. svého kodéru.

rychlosti. Dotykovy snimac s
vystupkem pro komunikaci.

Roboty pro oddil Chytrejsi stroje
Ucitel vam maze sdélit pokyn, abyste sestavili nebo pouzili jeden nebo vice téchto robotl k vyfeseni problému
v oddilu

Chytrejsi stroje. Postupujte podle pokynu ugitele, kde jsou uvedeny podrobnosti!




E\
ill]

Clawbot 1Q se Armbot IQ Samostatné instalacni Vas$ vlastni vytvor Podrobné
snimaciSamostatné instalacni pokyny informace vam sdéli vas ucitel

pokyny




&8 ¢

Vyzvy oddilu Chytrejsi stroje

Budete se zabyvat jednou nebo vice z nasledujicich vyzev. Pouzivejte robot VEX IQ, snimace VEX IQ, programovaci
software VEX 1Q (existuje vice moznosti a méli byste se seznamit s vasim softwarem z oddilu Chytré stroje),
poznamky k hodnoceni robota Challenge a tolik kopii stranky z Knihy napadd, kolik budete potfebovat k vyfeseni
problému a zdokumentovani vaseho procesu.

Mozné problémy Clawbota IQ se snimaci:

1. Naprogramuijte robota AUTONOMNE nasledujicim zpGsobem (bez ovladage):

- Celist robota by méla zagit uchopenim predmétu, jako je micek, kostka nebo plastovy kelimek.

- Vas$ program by se mél spustit autonomné klepnutim na dotykovou LED

- Poté dojde k oto¢eni o 360 stupfii pomoci gyro snimace a inteligentnich motorti nebo pouze pomoci inteligentnich motort
- Zvednéte rameno robota, oteviete Celist a pustte pfedmét

- Na konci programu se na mozku robotu zobrazi napis ,| AM DONE" a dotykova LED se rozsviti Cervené

N

. Naprogramuite robot pro nasledujici HYBRIDNI funkce (robot je ovladan ovladagem):

- Naprogramujte kloub ramena robotu tak, aby se zastavilo otaceni ve sméru dolu, kdyz rameno stiskne spina¢
narazniku. Pfi kazdém zdvihu a spusténi ramena by mél spina€ narazniku zabranit ovladadi robota pfed pfiliSnym
poklesem ramena.

- Naprogramujte snima¢ barev tak, aby rozpoznal barvu pfedmétu, kdyz jej pfidrzite, a zobrazte nazev barvy na LCD
displeji robota, kdyZ je pfedmét pfidrzen. Pfedmét by mél byt Cerveny, modry nebo zeleny a snadno
manipulovatelny (napfiklad micek, kostka nebo plastovy kelimek)

- Naprogramujte senzor vzdalenosti, aby se robot zastavil 100 mm od stény nebo pfekazky, coz zabraruje robotu
narazit do prekazky.

*Otestujte tyto funkce jednu po druhé nebo v8echny spole¢né pomoci ovladace

3. Ucitelem vytvorena vyzva

Mozné problémy pro Armbota 1Q:

1. Naprogramuijte robota AUTONOMNE nasledujicim zptisobem (bez ovladade):

- dodani pfedmétu. Naprogramujte robota tak, aby z urcitého mista sebral pfedméty (micky, kostky atd.) a dovezl
je po jednom na druhé konkrétni misto.

*Poznamka: Pfedméty mohou byt umistény / odstranény jeden po druhém ucitelem nebo spoluzakem
2. Naprogramuijte robota AUTONOMNE nasledujicim zpdsobem (bez ovladage):

- TrFidi¢ barev. Naprogramujte robota tak, aby po jednom sbiral pfedméty (micky, kostky apod.), které maiji 2 nebo
3 rlizné barvy (pouzijte Cervené, modré anebo zelené pfedméty) z urcitého mista a dovezl je na konkrétni misto
urceni (jedno misto ur€eni pro ¢ervenou, druhé pro modrou, tfeti pro zelenou barvu).

%% *Poznamka: Pfedmeéty mohou byt umistény / odstranény jeden po druhém ucitelem nebo spoluzakem

3. Ugitelem vytvorena vyzva
Mozné problémy pfi pouziti vlastniho vytvofeného robota VEX 1Q:
1. Vytvorte a naprogramujte robota VEX 1Q, ktery Uspésné prochazi bludistém, autonomné pomoci snimacu

2. Vytvorte a naprogramujte robota VEX 1Q, ktery Uspésné prenasi predmét na presné misto, autonomné pomoci
snimacu

3. Ucitelem vytvorena vyzva




Poznamky k hodnoceni robota Challenge

Kritéria hodnoceni Odbornik = 4 Pokrocily = 3 Aol fc;krocny Zacatecnik =1

Kritéria navrhu a procesu

Existuje
nékolik dobfe  Je zjevnych Je zievné
Vytvoreni vyvinutych nékolik reseni  Je zjevnych el .
. . L . 2 " ot feSeni, které
zivotaschopnych feSeni, ktera ajedno je nékolik mie nebo
feSeni uvedené splnuji vypracované, nevypracovan nemusi byt
vyzvy vSechna splfiuje ych feSeni Yt
. . s o vypracované
zasadni vetSinu kritérii
kritéria
VSechny . .
jednoduché Existuji [
. anebo slozité funguijici _ newolk _unkent
Jednoduché anebo . . . jednoduchych  jednoduchy
oir X systémy jsou jednoduché P . .
slozité systémy . o 3 v systéemu, systém (napf.
identifikovany  anebo slozité Které h hnaci
a fungujl systémy eré mohou  pouze hnaci
2 fungovat Ustroji)
efektivné
AN S el Formalni Formalni Nékteré
navrhu proces q -
. L proces proces dukazy, Ze byl
(zdokumentovan v vytvoreni T T .. o
. . q . .. vytvoreni vytvoreni vyuzit formalni
Knize napadl nebo  navrhu pouzit, ; ;
. : navrhu byl navrhu byl proces
inZenyrském zdokumentova .. . . 2 L
. . o vyuzit a plné dusledné vytvoreni
P L O Nazvysule  yokumentovan vyuzit navrhu
sesitu) efektivitu y
e Zdroje pouZité Dukaz, ze — \ .\ olik zdroji
Vyuziti zdroju S . ... byly pouzity L b
. V ramci Zdroje pouziteé _© : . (napf. nastroju
(materialy a . T~ . neékteré zdroje v
PR omezeni, k maximalizaci oo a materialt)
soucasti, informace . . i ke splnéni . .
o maximalizovan efektivity N nahodné
a pokyny, lidé a ¢as) B = zamysSleného ..
a efektivita A vyuzito
ucelu
Technicka kritéria
_— . Konzistence -
2 Ucinnost je . 2 2 Programovani
Programovani L. evidentni v Funkéni, ale . B !
- zfejma u : X . . jeneuplné
(autonomni anebo o jedné nebo  nekonzistentni
. N . . veskerého Y . . hebo sotva
dalkové ovladané) . . Vvice Castech programovani .
programovani " funkéni
programovani
. Zcela funkéni  Konzistentné  Funkéni, ale Nefunkéni
Ridici systémy a konzistentni  funkéni fidici  nekonzistentni nebo neupliné
fidici systémy systéemy fidici systémy Fidici systémy

- Nefunkéni
. . Funkéni, ale
Baterie nabita. . . . . nebo
B Baterie nabita. nekonzistentni .
Vedeni dratu e 2 nekompletni
s . : . Vedeni dratu (problémy s :
Elektrické systémy  je bezpecné, . . » (problémy s
i je bezpe¢né a  baterii nebo I
efektivni a L . baterii a
N .. trvale funkéni. elektroinstalac .
plné funkéni. elektroinstalac

i)

i)

Zcela funkéni  Konzistentné Funkéni, ale ng}%figzcr;r']é
Mechanické a konzistentni funkéni nekonzistentni pine
. N . .. [ nebezpecné
systémy mechanické mechanické mechanické S
. . . mechanické

systémy systémy systémy

systémy




K. 6 pokr.

Poznamky k hodnoceni robota Challenge

Kritéria hodnoceni Odbornik = 4 Pokrocily = 3 Aol pc;krocny =) Zacatednik = 1

Sjednocujici témata (Tato oblast zdurazriuje interakci védy, technologie a lidského sili)

Profesionalni a

NGV e vysoce Ugelna, Ugelna, Remunikeceye
(pisemna, . . . 2o velmi
. efektivni konzistentni a pomeérné . .
elektronicka anebo " - " . nekonzistentni
ustni, jak stanovi komunvlkaC('e efekt!vnl kon2|st.entn| a postrada
L pro veskeré komunikace komunikace .
ucitel) . ucel
publikum
SO < Clenové tymu .
integrovana  Clenové tymu >nove Wy Ucastnici
5 2 s N CasteCné : "
, . tymova prace,  definuji role, T pusobi ve
Tymova prace s ; definuji role, g
ktera cile a cile a skupiné
maximalizuje  spolupracuji i samostatné
. spolupracuiji
vysledky
: Robot
Robot je .RO.bOthe, jednoznacéné Jedineéné
. jedinecny IEEO] zobrazuje anebo
Kreativita . ~.”’  anebo napadity L . L
napadity a mnoha jedinec¢ny napadité prvky
funkéni . anebo napadity nejsou jasné
zpusoby
prvek

Poznamky upravené a prevzaté z dokumentu Rubric and Evaluation Criteria for Standards-Based Robotics Competitions &
Related Learning Experiences — TSA, 2005




Chytrejsi stroje - Stranka z Knihy napad:
Planovani programu a odstranovani problémdi
Jméno studenta:

Ucitel / tfida: Datum: Strana ¢.:
Pokyny:

Pouzijte tolik kopii této stranky z Knihy napadu, kolik potfebujete, abyste
mohli naplanovat, spustit vlastni program a odstranit problémy z vlastniho

programu napsaného pro va$ robot VEX IQ s pomoci programovaciho
softwaru.

Zde popiste, co ma vas program vykonat:

Popiste zafizeni / robota, které budete programovat: Uvedte snimace, které budou ve vaSem programu pouzity:
~MYSLET" »VYKONAT" LOTESTOVAT"
Zde napiste programove Napiste svlj program pomoci Funguje tento krok programu
pokyny krok za krokem. programovaciho softwaru a podle oéekavani? Co potiebuje
bé&hem prace si délejte Zlepsit (NI)?
poznamky.
Ano Ne
NI:
Ano Ne
NI:
Ano Ne
NI:
Ano Ne
NI:
Ano Ne
NI:
Ano Ne
NI:
Ano Ne
NI:
Ano Ne
NI:

Pamatujte: Problémy NEJSOU poruchy, jsou o¢ekavanou soucasti procesu navrhu!




Vyzva programovani Highrise
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Vyzva programovani Highrise
Pfehled oddilu:

Zazijte vzruSeni z robotické soutéze pfi vyuzivani svych dovednosti a znalosti z pfedchozich oddil(, abyste
vytvorili autonomni robot schopny vést zapasy v programovacich dovednostech ve hie VEX 1Q Challenge.

Obsah oddilu:
- Prehled vyzvy
- Pravidla vyzvy (http://www.vexig.com/Highrise)

3

Aktivity oddilu:

- Sestaveni robota Challenge (nebo pouziti robota z oddilu H) a naprogramovani pomoci poznamek k
#¥ hodnoceni robota Challenge

- VyplInéni stranek z Knihy napadl (nebo inZenyrského poznamkového sesitu) se sestavenim
/" robota, naprogramovanim a testovanim robota

Poznamka: Ucitel se mGze také rozhodnout pouzit jinou hru VEX 1Q Challenge pro tento oddil nebo vlastni hru. Podrobné
informace vam sdéli vas ucitel.

Poznamka: Studenti mohou pro préci pouzit samostatné kopie a/nebo vytisky aktivit. PRED vpisovanim do této pFirucky se
obratte na svého ucitele. Navstivte stranku www.vexig.com/curriculum, kde si stahnéte a vytisknéte vSechna cvi¢eni ve formatu
PDF!

3



http://www.vexiq.com/Highrise)
http://www.vexiq.com/curriculum

Prehled vyzvy

At uz se chystate navstivit oficialni udalost VEX IQ Challenge, uspofadat viastni udalost nebo si hrat hru
pouze ve sve tfidé, je €as navrhnout a postavit robota pro plné autonomni robotickou hru! PouZijte své
znalosti o platformé VEX IQ a vSe, co jste se naudili v pfedchozich lekcich, k vytvofeni robota VEX |Q &ast
Programming Skills Challenge hry VEX IQ Challenge, Highrise!

)

Pravidla hry: &
VSechna pravidla hry a dal$i dulezité informace najdete na strance VEX 1Q Challenge Highrise:
www.vexig.com/Highrise
Dulezité poznamky
% - Va$ ucitel bude muset ziskat pro tento oddil hraci pole a herni prvky Highrise a hraci pole VEX IQ Challenge NEBO
ziskat pouze hraci pole a herni prvky Highrise a vytvorit podobné pole z pfedmétu, které Ize snadno ziskat.
- Pfipadné mize ucitel vyuzit vasi kreativitu a vybidnout vas k navrzeni a vytvofeni zcela nové hry.

- Pokud jste jiz sestavili robot pro délkové ovladane ¢asti hry Highrise Challenge, staci pfidat snimace a potom
naprogramovat vas robot tak, aby tuto vyzvu dokoncil autonomné!

Stranka z Knihy napadu: InZenyrsky poznamkovy sesit

V tomto oddilu mate k dispozici stranku z Knihy napadu, ktera mize byt pouzita k vytvoreni Upiného
inzenyrského poznamkového sesitu. Pouzijte tolik stranek, kolik potfebujete k dokumentaci napadui na
roboty, sestav, oprav, zmén a vylepSeni pro danou hru. Pfipadné mohou ucitelé a studenti pro tento ucel
pouzit roboticky inzenyrsky poznamkovy sesit (poskytovany registrovanym tymim VEX IQ Challenge a
prodavany samostatné).

Poznamky k hodnoceni robota Challenge:

Tyto poznamky lze pouzit k posouzeni vaseho robota pro danou vyzvu, a to celkem v jedenacti technickych a
netechnickych kategoriich. Bez ohledu na to, jak se vas ucitel rozhodne poznamky pouzit, bude zfejmé, ze
vas PROCES a vas PRODUKT (robot) jsou stejné dulezité.



http://www.vexiq.com/Highrise

Poznamky k hodnoceni robota Challenge

Kritéria hodnoceni Odbornik =4 § Pokrocily = 3 Mirné pokrogily
=2 1

Kritéria navrhu a procesu

Vytvoreni
zivotaschopnych
feSeni uvedené
vyzvy

Jednoduché anebo
slozité systémy

Proces vytvoreni
navrhu
(zdokumentovan v
Knize napadu nebo
inzenyrském
poznamkovém sesitu)
Vyuziti zdroju (materialy a
soucasti, informace a
pokyny, lidé a ¢as)

Technicka kritéria

Programovani
(autonomni anebo
dalkové ovladané)

Ridici systémy

Elektrické systémy

Mechanické systémy

Existuje nékolik
dobre vyvinutych
reseni, ktera
splfuji vSechna
zasadni kritéria

VSechny
jednoduché anebo
slozité systémy
jsou identifikovany
a funguji efektivné

Formalni proces
vytvoreni navrhu
pouZzit,
zdokumentovan a
zvySuje efektivitu

Zdroje pouzité v
ramci omezeni,
maximalizovana
efektivita,
minimalizace
poskozeni
prostiedi

Uginnost je
zfejma u
veskerého
programovani

Zcela funkéni a
konzistentni fidici
systémy

Baterie nabita.
Vedeni dratu je
bezpecéné,
efektivni a plné
funkéni

Zcela funkéni a
konzistentni
mechanické

systémy

Je zjevnych
nekolik feSeni
ajedno je
vypracovane,
splfiuje vétsinu
kritérii

Existuji
fungujici
jednoduché
anebo sloZité
systémy

Formalni proces
vytvoreni navrhu
byl vyuzit a pIné
dokumentovan

Zdroje pouzité k
maximalizaci
efektivity

Konzistence
evidentni v
jedné nebo vice
Eastech
programovani

Konzistentné
funkéni Fidici
systémy

Baterie nabita.
Vedeni dratu je
bezpecné a
trvale funkéni

Konzistentné
funkéni
mechanické
systémy

Je zjevnych
nékolik
nevypracovany
ch feSeni

Existuje nékolik
jednoduchych
systému, které

mohou fungovat

Formalni proces
vytvoreni navrhu
byl dusledné
vyuzit

Dukaz, ze
byly pouzity
nékteré
zdroje ke
splnéni
zamySlenéh
o ucelu

Funkéni, ale
nekonzistentni
programovani

Funkéni, ale
nekonzistentni
fidici systémy

Funkéni, ale
nekonzistentni
(problémy s
baterii nebo
elektroinstalaci)

Funkéni, ale
nekonzistentni
mechanické
systémy

Je zjevné feseni,
které mize nebo
nemusi byt
vypracované

Existuje jeden
funkéni
jednoduchy
systém (napr.
pouze hnaci
ustroji)
Nékteré
dikazy, ze byl
vyuzit formalni
proces
vytvoreni
navrhu

Neékolik zdroja
(napf. nastroji a
materiald)
nahodné vyuzito

Programovani
je neuplné
nebo sotva

funkéni

Nefunkéni nebo
neuplné fidici
systémy

Nefunkéni nebo
nekompletni
(problémy s

baterii a
elektroinstalaci)

Nefunkéni nebo
neuplné /
nebezpecéné
mechanické
systémy

Sjednocujici témata (Tato oblast zdurazriuje interakci védy, technologie a lidského usili)

Komunikace (pisemna,
elektronicka anebo ustni,
jak stanovi ucitel)

Tymova prace

Profesionalni a

vysoce efektivni

komunikace pro

veskeré publikum

Je zjevna
integrovana
tymova prace,
ktera
maximalizuje
vysledky

Ugelna,
konzistentni a
efektivni
komunikace

Clenové tymu
definuji role, cile
a spolupracuji

Ugelna,
pomeérné
konzistentni
komunikace

Clenové tymu
castecné definuji
role, cile a
spolupracuji

Komunikace je
velmi
nekonzistentni a
postrada ucel

Ugastnici pisobi
ve skupiné
samostatné




' '

Poznamky upravené a pfevzaté z dokumentu Rubric and Evaluation Criteria for Standards-Based Robotics Competitions &

Related Learning Experiences — TSA, 2005

$
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Stranka z Knihy napadu: Inzenyrsky poznamkovy sesit

Jméno studenta:
Ucitel / tfida: Datum: Strana ¢.: \
Pouzijte tolik stranek, kolik potfebujete k dokumentaci napadud na roboty, sestav, (

oprav, zmén a vylepSeni pro danou hru. Méjte na paméti proces ,Myslet-
Vykonat-Otestovat®, ktery jste se naucili v oddilu Vas prvni robot. OCislujte

kazdou stranku a pouZijte vhodné misto na napady, poznamky, pozorovani, 3.0testovat
kresby s popisky, vypocty a dalsi. Pfipadné mohou ucitelé a studenti pro tento
ucCel pouzit roboticky inZenyrsky poznamkovy sesit (obj.¢. 276-3023, d

poskytovany registrovanym tymam VEX IQ Challenge a prodavany samostatné).

i )

Pamatujte: Problémy NEJSOU poruchy, jsou o¢ekavanou soucasti procesu navrhu!



v EXmE

Vzdélavaci prirucka k robotice
Vék 8+

228-3319
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