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Premysileli jste nékdy nad tim, jak funguji néktera zafizeni, se kterymi se
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nic nestalo, si zde vyzkousime.
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Automaticka zavora u parkoviste

1 Zakladni informace projektu

Nazev

Automaticka zavora u parkovisté

Anotace programu/zaméreni/hlavni cil

Cilem je vyzkouSet si a postavit si vlastni model zavory branici prijezdu. Mnoho tvirc novych technologii pro tyto
zabezpecovaci systémy pfinasi i na vystavy vlastni zmensené modely parkovist s novym systémem, aby ho nazorngji
predvedli. Zaci tak Iépe pochopi, jak tento systém funguje a jak ho nastavit.

Cilova skupina

Z4ci 2. stupné Z8

Organizacni podminky

Skupinova prace, prace ve dvojicich ¢&i jednotlivci

Pomiucky

Zakladni sada Lego Mindstorms EV3

Casova naroénost

6-7 vyucovacich hodin dle zkusenosti zaku

Mezipredmétové vazby

Informacni a komunika¢ni technologie (algoritmizace uloh), fyzika (spektrum barev, ultrazvuk)

Faze projektu

Finalni



2 Projektovy denik

Evidence plnéni jednotlivych aktivit véetné& prostoru pro vlastni napady.

Viz. pfiloha této tiskové opory, ke stazeni také v on-line kurzu

3 Motivacéni ramec projektu

Mnozi z Vas jezdi na vylety do cizich mést, nakupnich center &i akvapark(. Kdyz se dopravujeme autem, je nutné nékde
zaparkovat. Parkovisté byvaji skoro uz jen placena a ¢aste¢né zabezpecena. U vjezdu vas ¢eka zavora, kde se nam
po stisku tla¢itka ¢i pfiloZeni €ipové karty uvolni préjezd.

Mizeme si pokladat otazky:

kdy a jak se ma zavora zvednout,

pro€ se nesklopi, kdyz je tam auto,
pro€ se sklopi az po chuvili,

jak se otvira pres tlacitko nebo kartu,
nebo i jiné otazky, které Vas napadnou.

Takovou zavoru se zakladnimi funkcemi si mGzeme sami naprogramovat za pomoci zakladni sady Lega EV3 postupnym
pfidavanim cidel, tedy rozsifovanim funkci nasi zavory.

Postupujte podle obtiznosti. U kazdé naleznete také soubor s jiz vytvofenym programem véetné postupu, pokud byste si
nevédéli rady. Presto, zkuste to napfed sami. A Ze toho umi naSe zavora malo? Zkuste navrhnout Upravy.




Nase cvi¢na zavora

Obsahuje senzory pro v§echny ukoly: tladitko, rozpoznavani barev, ultrazvukovy.

Video z vyroby zavor (viz. on-line kurz)



4 Aktivita 1 - Zavora na_tlacitko

Téma

Automaticka zavora u parkovisté

Tematicky celek

Badame s legem

Motivacni ramec

Nastinéni pouZitelnosti automatickych zavor a jejich Cidel, kterd jsou v nich umisténa.

Pocet zaku

8-10

VEék Zakud

10-15

Pomucky

Zakladni sada - Roboticka stavebnice EV3

Strucny popis aktivity
s vyuZzitim pfistroje

Zéci sestavi funkéni model zavory se zakladnim ovladanim.

Vhodné misto

Bézna ucebna s PC a nainstalovanym programovacim prostfedim EV3.

Cile aktivity

Zaci budou schopni vytvofit jednoduchy funkéni model a program.

Rozvijené kompetence

Kompetence k uceni, k feSeni problém(. Kompetence komunikativni pfi praci ve skupiné.

Predchozi znalosti

Zakladni prace s PC

Casovy plan Faze €innosti s pfistrojem Metody a formy, motivace
15 minut Seznameni s prvky stavebnice. Spojovani dild,| Spoluprace zaku ve skupinach, koordinace
stavba konstrukce. ¢innosti vyucujicim.
15 minut Navrh a sestaveni konstrukce Spolupracewzaku ve sklep]pgch, koordinace
¢innosti vyucujicim.
. . L Spoluprace zakl ve skupinach, koordinace
15 minut Navrh programu dle zadani ginnosti vyugujicim.
25 minut Vytvorfeni a otestovani programu Spolupréace Zaku ve skupinach, koordinace
y prog ginnosti vyugujicim.
. e - < . Spoluprace zakl ve skupinach, koordinace
20 minut Rozsifeni zavory o zvuky a dalSi moznosti Ginnosti vyucujicim.
Hodnoceni Ovéreni funkEnosti a stability sestaveného objektu
Navaznosti Aktivita 2
Program EV3
Poznamky

Projekt ka2-zavora obsahuje vSechny programy.

Predstavme si zavoru u vjezdu, jaka je u mnohych nakupnich center.

Prijedete k zavore, stahnete okénko a stisknete tlacitko pro tisk listku. Potom se zvedne zavora, zobrazi zelena a muzete

vjet.

Sestavime si zakladni konstrukci zavory a pfidélame zatim pouze jedno tlacitko a motor pro zvedani zavory. Barevnou
signalizaci nam bude urCovat lego kostka.

Sestavte program, ktery bude splfiovat nasledujici pozadavky:

1. Je-li zavora dole, sviti Cervena.

2. Po stisku tladitka se zavora zvedne do horni polohy, mezitim bliké oranzova.

3. Rozsviti se zelena na dobu 5 s. (5 sekund je na projeti auta malo, abychom vsak necekali, je ¢as zkracen.
Pak Ize libovolné upravit.)

4. Rozblika se Cervena na 2 s - upozornéni pro fidiCe.

5. Zavora se vrati do plvodni polohy.

Jak postupovat:

el N

K tvorbé programu nam bude stacit nekoneény cyklus, kde na zacatku rozsvitime &ervenou.
Vyuzijeme Cekani na stisk tlacitka.

Rozblikame oranzovou barvu. (Bude blikat kratce.)

Pooto¢ime motorem o 90°. Pfedpoklada se, Ze je zavora sefizena a na za¢atku v poloze - zavfeno.

Motor nastavime tak, aby se po oto€eni zastavil.

CoONOG

Rozsvitime zelenou barvu.

Nastavime ¢ekani na testovacich 5 s.

Rozblikame ¢ervenou barvu.

Nastavime ¢ekani na testovaci 2 s.

Sklopime zavoru opét o 90°, ale opaénym smérem.
Rozsvitime ¢ervenou barvu.
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Zaveér:

Pokud se vam poved| tento kratky ukol, pfistupte k dalSimu. Zavora je sice funkéni, ale chybi zde zabezpeceni. Vezméte
v Uvahu, co by se stalo, kdyby nékdo zuUstal stat v prostoru zavory, a€ nedmysiné.

Multimédia

Zde je na ukazku cvitna zavora se vSemi senzory, kterou Ize vyuzit pro vSechny aktivity.




5 Aktivita 2 - Zavora na tlacditko se zabezpecenim

Téma

Automaticka zavora u parkovisté

Tematicky celek

Badame s legem

Motivacni ramec

Nastinéni pouzitelnosti automatickych zavor a €idel, ktera jsou v nich umisténa.
Diskuze o moznych zabezpecenich.

Pocet zaki 8-10
Vék zaku 10-15
Pomucky Zakladni sada - Roboticka stavebnice EV3

Strucny popis aktivity
S vyuzitim pFistroje

Zéci sestavi funkéni model zavory se zakladnim ovladanim a zabezped&enim.

Vhodné misto

Bézna ucebna s PC a nainstalovanym programovacim prostfedim EV3.

Cile aktivity

Z&ci budou schopni vytvofit jednoduchy funk&ni model a program.

Rozvijené kompetence

Kompetence k uéeni, k feSeni probléml. Kompetence komunikativni pfi praci ve
skupiné.

Predchozi znalosti

IAktivita 1 (Automaticka zavora u parkovisté) Zakladni prace s PC

Casovy plan Faze Cinnosti s pfistrojem Metody a formy, motivace
15 minut Navrh a Gprava konstrukce Spoluprace zakl ve skgp!pgch, koordinace &innosti
vyucujicim.
15 minut Navrh a tvorba programu dle Spoluprace zakd ve skupinach, koordinace cinnosti
zadani vyucujicim.
. o .. Spoluprace zakud ve skupinach, koordinace ¢innosti
15 minut Rozsifeni doplnéni programu. vyucujicim.
Hodnoceni Ovéreni funkEnosti a stability sestaveného objektu
Navaznosti IAktivita 3 (Automaticka zavora u parkovisté)
Program EV3
Poznamky

Projekt ka2-zavora obsahuje vSechny programy.

Zavora s kontrolou prostoru za pomoci ultrazvukového senzoru

V predchozim ukolu jste vytvofili zavoru, ktera funguje po stisknuti tladitka Uplné automaticky. A co by se stalo, kdyby
v prostoru zlstalo stat auto, protoZe se porouchalo?

Musime tak néjakym zpusobem kontrolovat prostor a v pfipadé, Zze se tam nachazi néjaky objekt, zavoru nezavieme.
Musime také zachovat né&jaky limit i po opusténi prostoru.

Mnozi z vas si pamatuji rlizné ukazky z filmd, napf. z Mr. Beana, jak se snazi projet pod automatickou zavorou opaénym
smeérem, protoze nema koupeny listek. U kazdé zavory se tak nachazi limit pro opusténi prostoru a pak se zavora sklopi.

Budeme pokracovat na na$i konstrukci zavory, jen pfidame ultrazvukovy senzor. Nebude to tak pfesnég, Ze bude
kontrolovat pfesné prostor pod zavorou, ale nékde pobliz. Je na vas, jakou vytvofite konstrukci.

Pokud jste takovym prostorem projizdéli, vite, Ze zelena sviti i déle, pokud auto stoji jeté pfed zavorou.

Sestavte program, ktery bude splnovat tyto pozadavky:

gRroNPE

Je-li zavora dole, sviti Cervena.

Po stisku tla¢itka se zadvora zvedne do horni polohy, mezitim blika oranzova.
Rozsviti se zelena a zavora ¢eka, nez projede auto.

Jakmile auto opusti prostor, rozblika se ¢ervena na 2 s.

Zavora se vrati do puvodni polohy.

Malé rozSifeni: zavedte i funkci, kdy pfi stisku tlacitka kontrolujeme prostor, a pokud zjistime, Ze tam nikdo neni, zavoru
sklopime. Zfejmé Sel n&jaky vtipalek kolem a stiskl tlacitko pro tisk listku.

Jak postupovat:

PR

K tvorbé programu nam bude stacit nekonecny cyklus, kde na za¢atku rozsvitime Cervenou.

Vyuzijeme &ekani na stisk tladitka.

Rozblikame oranzovou barvu. (Bude blikat kratce.)

Pooto¢ime motorem o 90°. Pfedpoklada se, Ze je zavora sefizena a je na zacatku v poloze - zavfeno. Motor
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nastavime tak, aby se po otoceni zastavil.

5. Rozsvitime zelenou barvu.

6. Vlozime vétveni programu, zda je, ¢i neni vozidlo v prostoru, a to dle vzdalenosti vozidla od senzoru. Je-li
vzdalenost vétsi, nez by mohla byt délka bézného vozidla, pokracujeme prvni vétvi, jinak druhou. (V programu
odhadujeme vS8ak v centimetrech. Pfed tento krok by Slovlozit zpozdéni, tak aby ¢loveék tlagici karku stacil
do prostoru vjet. Zalezi na tom, pro jaké ucely vytvafime zavoru. Museli bychom samoziejmé také zménit
i mé&fenou vzdalenost od senzoru k vozidlu ¢&i jinému objektu.)

1. Prvni vétev testuje ve smycce prostor, zda uz vozidlo prostor opustilo, pokud ne, smyc¢ka jede dokola.
2. Zde jen rozblikame Cervenou a pfidame ¢as na opusténi prostoru, ¢i zvolime v tomto pFipadé varovny signal.

7. Rozblikame ¢ervenou barvu.

8. Nastavime ¢ekani na testovaci 2 s.

9. Sklopime zavoru opét o 90°, ale opacnym smérem.

10. Rozsvitime ¢ervenou barvu.
Zaveér:

Pokud se vam poved| tento kratky ukol, pfistupte k dalSimu. Zavora je funkéni s kontrolou pro opusténi prostoru pro auto.

MUzete dodat rdzné varovné signdly ¢i zvuk tiskarny listku. Maji zavory varovné signaly? Ano, vétSinou v podnicich.
Na parkovistich se s tim nesetkame. Staci svételny signal.

Automatické zavieni - pokud v prostoru nic neni, nema kontrolu pfi zavirani. Slo by dotvofit, aby se automaticky zastavila.
Predpoklada se vSak rozmisténi €idel a tlacitka tak, aby to reagovalo na motocykl ¢i auto. Pokud Fidi¢ takového vozidla bere
listek, v prostoru se nachazi, pak odjede a maze dojit k zavieni. Lze dodat rizna ¢asova zpozdéni, aby do prostoru stadil
napfiklad ¢lovék tlaCici rozmérnéjsi karku zajet. To vSak neni obvyklé.

Nemohlo by to opravdu nékoho zranit ¢i néco znicit? Ano, mize se stat, ze zafizeni selze, vSechny tyto zavory nejsou
z tvrdych materiald, takze poSkozeni neni znaéné. V nouzi se daji automobilem prorazit stejné jako Zelezni¢ni zavory.

V dnesni dobé nestaci uz jen tlacitka. Vyuzivame Cipové karty, at kontaktni, ¢i bezkontaktni. Lego EV3 v zakladni sadé
neobsahuje ¢tecku Cipovych karet, ma vSak senzor rozpoznavajici barvu a timto to nahradime. Pokracujte k dal$i casti.

Multimédia

Zde je na ukazku cvitna zavora se vSemi senzory, kterou Ize vyuzit pro vSechny aktivity.



6 Aktivita 3 - Zavora s automatickym ovérenim vijezdu

Téma Automaticka zavora u parkovisté

Tematicky celek Badame s legem

Nastinéni pouzitelnosti automatickych zavor a €idel, ktera jsou v nich umisténa. Diskuze

Motivaéni ramec . .
0 moznych zabezpecenich.

Pocet zaku 8-10
Vék zaku 10-15
Pom(cky Zakladni sada - Roboticka stavebnice EV3
Strucny popis aktivity Zaci sestavi funkéni model zavory se zakladnim ovladanim, zabezpedenim a systémem
s vyuzitim pfistroje identifikace pomoci barvy.
Vhodné misto BéZna ucebna s PC a nainstalovanym programovacim prostiedim EV3.
Cile aktivity Zé&ci budou schopni vytvotit jednoduchy funkéni model a program.
n Kompetence k uceni, k feSeni problém(. Kompetence komunikativni pfi praci ve
Rozvijené kompetence S
skupiné.
Predchozi znalosti IAktivita 2 (Automaticka zavora u parkovisté). Zakladni prace s PC
Casovy plan Faze €innosti s pfistrojem Metody a formy, motivace
15 minut Navrh a uprava konstrukce Spoluprace zakd ve skupinach, koordinace cinnosti
pro pfidani senzoru vyucujicim.
. . .. | Spoluprace zakl ve skupinach, koordinace &innosti
20 minut Navrh a tvorba programu dle zadani vyucujicim.
10 minut Rozsifeni doplnéni programu Spoluprace zakl ve skLva!pe]ch, koordinace ¢innosti
vyucujicim.
Hodnoceni Ovéreni funkEnosti a stability sestaveného objektu
Navaznosti IAktivita 4 (Automaticka zavora u parkovisté)
Program EV3
Poznamky

Projekt ka2-zavora obsahuje vSechny programy.

Zavora se systémem identifikace podle barvy

V tomto Ukolu budeme vytvaret zavoru s automatickym ovéfenim. ProtoZe senzory ze zakladni sady nemaji ovéfovani
pres Cipy ¢i rozpoznani textu, vyuZzijeme senzoru na rozpoznavani barev.

V kazdé firmé i v jinych dalSich spole€nostech se pokazdeé
pfi vstupu netisknou listky. Dne$ni rizna nakupni centra
majitisk listku, ale i mozZnost pfiloZeni Cipové karty, a to jak
n&jaké méstské karty, & karty zaméstnanct. Castka je bud
odectena z kreditu, anebo maji lidé pfistup zdarma.

Je nutné se vSak identifikovat.

V nékterych pfipadech vSak probiha jesté kontrola RZ
automobilu. To do naseho ukolu vSak vkladat
nebudeme.

Sestavte program, ktery bude splfovat tyto pozadavky:

1. Je-li zavora dole, sviti Cervena.
2. Po prilozeni karty (barevné karticky) k senzoru
se zavora zvedne do horni polohy, mezitim blika
oranzova.
3. Rozsviti se zelena a zavora ¢eka, nez projede auto.
4. Jakmile auto opusti prostor, rozblika se ¢ervena na 2 s.
5. Zavora se vrati do plvodni polohy.

Tento ukol mazete rozsifit o0 bézné vyuzivany model, a to tak,
Ze je mozné jak stisknout tlagitko, tak pfilozit Cipovou
(barevnou) kartu.
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Malé rozSifeni: zavedte i funkci, kdy pfi stisku tlacitka kontrolujeme prostor, a pokud zjistime, Ze tam nikdo neni, zavoru
sklopime. Zfejmé Sel néjaky vtipalek kolem a stiskl tlagitko pro tisk listku.

Jak postupovat:

1. Ktvorbé programu nam bude stacit nekonec¢ny cyklus, kde na zacatku rozsvitime ¢ervenou.

2. Vyuzijeme &ekani na nadteni barvy. Mizeme zadat vice barev nebo jednu konkrétni. Cidlo bere od jedné barvy vice
odstind.

Rozblikdame oranzovou barvu. (Bude blikat kratce.)

Pootocime motorem o 90°. Pfedpoklada se, Ze je zavora sefizena a na zacatku je v poloze - zavieno. Motor
nastavime tak, aby se po otoCeni zastavil.

5. Rozsvitime zelenou barvu.

P ow

6. Vlozime vétveni programu, zda je, ¢i neni vozidlo v prostoru, a to vzdalenosti od ¢idla. Je-li vétsi, nez by mohlo byt
bézné vozidlo, pokracujeme prvni vétvi, jinak druhou. (V programu vSak odhadujeme v centimetrech. Pred tentokrok
by Slo vlozZit zpozdéni, tak aby ¢lovék tladici karku stacil do prostoru vijet.)

1. Prvni vétev testuje ve smycce prostor, zda uz vozidlo prostor opustilo, pokud ne, smycka se stale opakuje.

2. Zde jen rozblikdme Cervenou a pfiddme ¢as na opusténi prostoru ¢&i zvolime v tomto pfipadé varovny signal.
Rozblikame €ervenou barvu.
Nastavime ¢ekani na testovaci 2 s.
Sklopime zavoru opét o 90°, ale opaénym smérem.
Rozsvitime €ervenou barvu.

© ©owoN

Rozsireni:

Vytvorte takovy program, ktery bude reagovat jak na stisk tlaCitka, tak nacteni barvy.

Zaver:

Pokud se vam poved| tento kratky ukol, pfistupte k dalSimu. Zavora je funkéni s kontrolou pro opusténi prostoru pro auto.

Mizete dodat rizné varovné signaly ¢i zvuk tiskarny listku. Maji zavory varovné signaly? Ano, vétSinou v podnicich.
Na parkovistich se s tim nesetkame. Staci svételny signal.

Automatické zavieni - pokud v prostoru nic neni, nema kontrolu pfi zavirani. Slo by dotvofit, aby se automaticky zastavila.
Predpoklada se vSak rozmisténi Cidel a tlacitka tak, aby to reagovalo na motocykl ¢i auto. Pokud Fidi¢ takového vozidla bere
listek, v prostoru se nachazi a nasledné ho opusti. Lze dodat rizna ¢asova zpozdéni, aby do prostoru stacil napfiklad ¢lovék
tlacici karku zajet.

Nemohlo by to opravdu nékoho zranit & néco znicit? Ano, mlze se stat, Ze zafizeni selze. VSechny tyto zavory nejsou
z tvrdych materialu, takze poSkozeni neni zna¢né. V nouzi se daji automobilem prorazit stejné jako zelezni¢ni zavory.

V dnesni dobé nestaci uz jen tlacitka. Vyuzivame Cipové karty, at' kontaktni, ¢i bezkontaktni. Lego EV3 v zakladni sadé
neobsahuje ¢tecku Cipovych karet, ma vSak senzor rozpoznavajici barvu a timto to nahradime. Pokracujte k dal$i ¢asti.



7 Aktivita 4 - automatické otevieni_zavory

Téma Automaticka zavora u parkovisté

Tematicky celek Badame s legem

Nastinéni pouzitelnosti automatickych zavor a €idel, ktera jsou v nich umisténa. Diskuze

Motivacni ram . .
otivacni ramec 0 moznych zabezpec&enich.

Pocet zaki 8-10
Vék zakud 10-15
Pomucky Zakladni sada - Roboticka stavebnice EV3

Strucny popis activity

St e e Z4ci tavi funkéni m | zav zakladnim ovladanim, zabezpecenim.
s vyuzitim pfistroje aci sestavi funké odel zavory se zaklad ovladanim, zabezpece

\Vhodné misto Bézna ucebna s PC a nainstalovanym programovacim prostfedim EV3.
Cile aktivity Zé&ci budou schopni vytvotit jednoduchy funkéni model a program.
I Kompetence k uéeni, k feSeni problém(. Kompetence komunikativni pfi praci
Rozvijené kompetence -
ve skupiné.
Predchozi znalosti IAktivita 3 (Automaticka zavora u parkovisté) Zakladni prace s PC
Casovy plan Faze ¢innosti s pfistrojem Metody a formy, motivace
15 minut Navrh a Gprava konstrukce Spoluprace zakl ve skgp!pgch, koordinace &innosti
vyucujicim.
. Navrh a tvorba programu Spoluprace zakd ve skupinach, koordinace cinnosti
20 minut s R
dle zadani vyucujicim.
10 minut Roz&ifeni doplnéni oroaramu Spoluprace zakud ve skupinach, koordinace ¢innosti
P prog ) vyucujicim.
Hodnoceni Ovéreni funkEnosti a stability sestaveného objektu
Navaznosti IAktivita 5 (Automaticka zavora u parkovisté)
Program EV3
Poznamky

Projekt ka2-zavora obsahuje vSechny programy.

Automatické otevieni zavory

V tomto ukolu budeme vytvériet zavoru s automatickym otevienim. Nékteré benzinové pumpy zavedly vjezd do svého arealu
pfes zavoru. Kdyz automobil vjede do urcitého prostoru a vy¢ka, ¢idlo identifikuje pfitomnost automobilu. Nasledné zvedne
zavoru a po projeti ji zase sklopi.

Sestavte program, ktery bude splnovat tyto pozadavky:

Je-li zavora dole, sviti ¢ervena.

Pfijede-li automobil do prostoru, zavora se zvedne do horni polohy, mezitim blika oranzova.
Rozsviti se zelena a zavora €eka, nez projede auto.

Jakmile auto opusti prostor, rozblika se Cervena na 2 s.

Zavora se vrati do puvodni polohy.

A o

Tento Ukol mizZete rozsifit o pocitadlo projetych aut.

Jak postupovat:

K tvorbé programu nam bude stacit nekoneény cyklus, kde na zacatku rozsvitime &ervenou.
Vyuzijeme ¢ekani na vniknuti do prostoru zavory. Je nutné nastavit spravnou vzdalenost.
Rozblikame oranzovou barvu. (Bude blikat kratce.)
Pootocime motorem o 90°. Pfedpoklada se, Ze je zavora sefizena a na zacatku je v poloze - zavfeno. Motor
nastavime tak, aby se po oto&eni zastavil.
Rozsvitime zelenou barvu.
Vlozime vétveni programu, zda je, ¢i neni vozidlo v prostoru, a to vzdalenosti od ¢idla. Je-li vétSi, nez by mohlo byt
bézné vozidlo, pokraCujeme prvni vétvi, jinak druhou. (V programu v8ak odhadujeme v centimetrech. Pfed tento krok
by Slo vlozit zpozdéni, tak aby &lovék tlaici karku stacil do prostoru vjet.)

1. Prvni vétev testuje ve smycce prostor, zda uz vozidlo prostor opustilo, pokud ne, smycka se stale opakuje.

2. Zde jen rozblikame Cervenou a pfidame ¢as na opusténi prostoru ¢i zvolime v tomto pfipadé varovny signal.
Roblikame ¢ervenou barvu.
Nastavime ¢ekani na testovaci 2 s.
Sklopime zavoru opét o0 90°, ale opaénym smérem.
Rozsvitime ¢ervenou barvu.

el N

ou
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https://phix.zcu.cz/moodle/pluginfile.php/127263/mod_book/chapter/10397/ka2-zavora.ev3

RozSireni:

Vytvorte takovy program, ktery bude pocitat pocet projetych vozidel.

Jak postupovat:

1. Pro nacitani aut budete potfebovat vytvofit proménnou. Po kazdém projeti prictete k proménné +1.

Tedy pocetaut=pocetaut+1. Vyuzijeme bloku pro matematické vypocty.
2. Vysledek zobrazime na displeji. V programovém prostfedi EV3 neni nutné prevadét ¢islo na text. Lze propojit

pfimo, &islo se automaticky prevede.
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8 Aktivita 5 - Zaviraci_systémy

Téma

Automaticka zavora u parkovisté

Tematicky celek

Badame s legem

Motivacni ramec

V pfedchozich aktivitach jsme vyzkousSeli jeden typ zavory a zabezpeceni. Existuje vSak jesté
mnoho typu. Navrhnéte vlastni €i vyzkouSejte jiny typ.

Pocet zaku 8-10
Vék zaku 10-15
Pomucky Zakladni sada - Roboticka stavebnice EV3

Strucny popis aktivity
s vyuzitim pfistroje

Zaci sestavi funkéni model zavory se zakladnim ovladanim, zabezpecenim.

Vhodné misto

Bézna ucebna s PC a nainstalovanym programovacim prostfedim EV3.

Cile aktivity

Zéaci budou schopni vytvofit jednoduchy funkéni model a program.

Rozvijené kompetence

Kompetence k uceni, k feSeni problém(. Kompetence komunikativni pfi praci ve skupiné.

Predchozi znalosti

/Aktivita 4 (Automaticka zavora u parkovisté). Zakladni prace s PC.

Casovy plan Faze €innosti s pfistrojem Metody a formy, motivace
15 minut Brainstorming Spoluprace zaku ve Skl:Ip!I”Ia’Ch, koordinace €innosti
vyucujicim.
. . L Spoluprace zakd ve skupinach, koordinace cinnosti
45 minut Navrh a tvorba programu dle zadani vyucujicim.
30 minut Prezentace vlastniho Spoluprace zakl ve skupinach, koordinace ¢innosti
zaviracihosystému vyucujicim.
Oveéreni funkénosti a stability sestaveného objektu.
Hodnoceni
Ocenéni za kreativitu a vlastni napad.
Navaznosti Posledni aktivita

Automaticka zavora

Ve skupiné se domluvte na novém typu zavory.

Muizete navrhnout vlastni systém uzavreni - pfepazeni prostoru. Existuje mnoho typ(, inspirovat najdete i mezi nimi.
Pokuste se ve skupiné néjaky navrhnout.

Na prazdny list nakreslete, jak by systém mohl vypadat, a hlavné, jaky bude jeho Gcel.

Samoziejmé nelze Uplné jen tak néco vymyslet a je tfeba se inspirovat, proto vam zde pfinaSime nékolik dalSich typl zavora
jejich vyuziti a popiseme je.

Ukol:

. Navrhnéte vlastni automatickou zavoru - zaviraci systém.

. Sestavte jej.

. Zabezpecte jej.
. Prezentujte jej.

1
2
3. Naprogramujte jej.
4
5

Je mozné hledat na internetu pod klic¢ovymi slovy:

automatic barriers; parking lot barriers

Tyto zavory mohou mit i zabavné ztvarnéni.

12



Zdroj: http://adsoftheworld.com/sites/default/files/images/hammer.jpg

Nase typicka zavora v riznych délkach provedeni. (video viz. on-line kurz)

Rizeni dopravy
Za pomoci zavory Ize fidit i dopravu. Vyuzijeme to v pfipadé, ze doprava proudici do urcitého prostoru
je zahlcena a jezbyte¢né tam poustét dalSi auta. Diky zavoram s varovnymi signaly pozastavime dopravu

napf. na méstském okruhu.
(video viz. on-line kurz)

Automaticky pristup - v tomto pripadé je €ip umistén pfimo v auté.

(video viz. on-line kurz)

Inteligentni bariéry proti zaparkovani

(video viz. on-line kurz)

Dale existuji razné typy Zelezni€nich pirejezdu.
Zkuste tieba navrhnout €i vytvorit model otviracich dveri se senzory.

(video viz. on-line kurz)
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Cteme data pomoci robota

1 Zakladni informace o projektu

Nazev

Cteme data pomoci robota

Anotace programu/zaméreni/hlavnicil
Cilem je splnéni nékolika pokusu. Téma: méfeni a pozorovani fyzikalnich veli¢in.
+ SmésSovani kapalin - teplota Méfeni absorpce svétla Kmity - Kyvadlo

¢ Rusivé vlivy kompasu Zrychleni
¢ Ovladame robota zvukem

Cilova skupina

1. a 2. roénik SS a odpovidajici roéniky gymnazii
Organizaéni podminky

Spoluprace studentt ve dvouclennych, maximailné tficlennych skupinach.
Pomiicky

Roboticka stavebnice EV3, pocita¢ s nainstalovanym robotickym programovacim prostfedim EV3.

Casova naroénost

(max. 6x45 minut)

Mezipredmétové vazby

Informacni a komunikaéni technologie, fyzika.

Faze projektu

Finalni

14



2 Poznamky k vyuziti pristroju

Vyuziti zakladni sady stavebnice LEGO Mindstorms EV3 education
Vyuzijeme pouze zakladni
sadu LEGOEV3 a tyto moduly:

» teplomér, ultrazvukovy senzor, kompasovy senzor,
« zvukovy senzor, akceleracni senzor.

3 Projektovy denik

Evidence pInéni jednotlivych aktivit se zapisem ziskanych vysledka.

Viz. pfiloha této tiskové opory, ke staZeni také v on-line kurzu

15



4 Motivaéni ramec projektu

Aniz bychom si toho v&imali, setkavame se denné témé&F na kazdém kroku s mnoha fyzikalnimi jevy. Casto si je ani
neuvédomujeme a povazujeme je jiz za samozfejmou soucast naSeho zivota. Mnohdy nas ale zajima, co je podstatou
daného jevu a jaky je jeho princip. Nékteré z fyzikalnich jevd mizeme jednodus$e pozorovat, jiné musime méfit,
dlouhodobé analyzovat a vysledky vyhodnocovat. Tento proces mdze byt mnohdy naroény a zdlouhavy. Casto nam
nepostaci vlastni sily, ale musime si pomoci néjakym technickym zafizenim.

V této kapitole se naucite, Ze mnohé fyzikalni pokusy a testovani miizeme realizovat pomoci robotické stavebnice
LEGO Mindstorms EV3. V jednotlivych aktivitach si vyzkousite, jaké mozZnosti analyzy hodnot ve spojitosti s EV3 mame,
které z nich je vhodné v jaké situaci pouzit a jak je mozné ziskana data nasledné vyhodnocovat a dale zpracovavat.
Musime ale poc€itat s tim, Ze moduly EV3 nejsou k této €inosti pfimo uréené. Méfeni proto nemusi byt tak pfesné, jak
by bylo v pfipadé specializovaného zafizeni.
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5 Aktivita - Smésovani kapalin - teplota

Opakovani ze ZS

Do nadoby jsme nalili vodu - 100 ml o naméfené teploté - - °C.
Kolik vody, ktera ma teplotu 100 °C, musime jesté prilit, aby vysledna teplota v nadobé byla 35 °C?
Tepelnou kapacitu nadoby, uniky tepla pfi prelévani zanedbejte.

Pro feSeni tohoto pfikladu Ize pouzit lego senzor pro zjiStovani teploty a zobrazovani teploty v realném Case.
Postupné Ize pfilévat vodu do nadoby po ¢astech a cekat na kratké ustaleni. Po dokonéeni Ize zjistili, kolik nam
v nadobé, ze které jsme nalévali, zbyva, a toto Cislo Ize odecist z plvodniho objemu.

Sestavili jsme si jednoduchy model s drzdkem senzoru pro méfeni teploty. VlIoZili jsme senzor do vody a spustili
experiment. Data logging (¢i program).

V nasem pokusu jsme méli nadobu, do které jsme nalili 100 ml vody pokojové teploty. Nechali jsme vodu ustalit.
V druhé nadobé jsme ohrali vodu na 100 °C. Odlili jsme 100 ml.

Nalili jsme je do nadoby, kde probihalo méfeni.

Méreni jsme provadeéli dvakrat rGznymi zpdsoby, zvolili jsme metodu 1 a 4.

1

1010’

—
.-
—
!
—
—
-

—

Mame na vybér

1.
2.
3.

Data logging pfimo z prostfedi experimentu
Data logging jako &ast programu
Data logging spustény pfimo v Lego kostce EV3

4. Zapis hodnoty do souboru

Prvni méreni

Spustili jsme data logging v pocitac¢i na nastavenou dobu. Méli jsme nastaveno 10 vzorkl za sekundu a délku méreni

2 minuty. Jak vidime, postacilo by i kratSiméfeni.

L
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Graf si muzeme pfiblizit.
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Druhé meéreni

Ve druhém pfipadé jsme vytvorili jednoduchy program, ktery zapisuje hodnoty do souboru po dobu 60 s,
1 hodnota za jednu sekundu.
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. 'V paméti lego kostky pak nalezneme soubor dle naseho pfikladu "teplota.rtf".

. Soubor je textovy a na kazdém fadku obsahuje naméfenou hodnotu.

. Protoze se jedna o prostfedi z USA, obsahuji hodnoty desetinnou tecku. V programu MS Word pouzijeme funkci
"najit a nahradit".

. Hledame te¢ku a nahrazujeme ji ¢arkou. Klikneme na "nahradit v§e". Mélo by to provést v naSem pfipadé
60 nahrazeni.

. Hodnoty zkopirujeme a nahrajeme do tabulkového procesoru (nap¥. MS Excel).

. Klikneme do hodnot, zvolime zalozku vlozeni - doporucené grafy.

7. Dostaneme nabidnut nejvhodnéjsi graf - spojnicovy. Dle potfeby mizeme vybrat jiny.

R w N

o o1

Ziskame graf.
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6 Aktivita - Méreni absorpce svétla

Za pomoci teplotniho senzoru a jednotky EV3 mGzeme méfit i

absorpci svétla.

K pokusu budeme potiebovat:

« Svételny zdroj vydavajici teplo. Vhodna je lampicka (svételny zdroj) s alesporn 40W (pfikonem) béZnou Zarovkou. LepSi
je lampicka s vysSim pfikonem, urychli to nas pokus, ale musime davat pozor, abychom vlivem tepla neposkodili
stavebnici.

e Lepenku.

e Teplotni
senzor.

e Lego EV3jednotku.

Provedeni pokusu:
Senzor pfilepime ke stolu ¢i podlaze. Zvolime vhodny povrch, ktery by se vlivem svétla nemohl poskodit. Jednotku EV3
pfipojime pfes nejdelSi kabel a umistime co nejdale.

My jsme pouzili halogenové svétlo na stojanu, vzhledem k jeho pfikonu jsme museli stav teploty hlidat.

Mame na vybér z téchto méreni

1. Data logging pfimo z prostfedi experimentu

2. Data logging jako ¢ast programu

3. Data logging spustény pfimo v Lego kostce EV3

4. Zapis hodnoty do souboru Zvolili jsme 4. zplGsob provedeni.

Pfipravime si jednoduchy program, protoze s daty vhodnymi pro tabulkovy procesor (napf. MS Excel) mizeme Iépe pracovat.
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My jsme testovali po dobu 420 s = 7 minut.
Hodnotu ze senzoru kazdou sekundu zapisujeme do souboru - soubor pro kazdé méfeni ménime.

Nasleduje zpozdéni 1 s.
Pro kontrolu si aktualni teplotu vypisujeme na displej, kdyby teplota za¢ala znaéné rust.
Take si vypisujeme na displej po€et ubéhlych sekund, abychom védéli, kdy bude pokus kongit.

Méreni

o Pfes senzor pak pfed méfenim pokladame rGizné barevné papiry ¢i materialy.
« Pfed zapocetim méfeni nechame senzor ustalit na pokojovou teplotu, abychom zacali vzdy od stejné teploty. Je nutné
si poznamenat misto, kam umistujete senzor, aby nebyl blize nebo dale od svétla.

Ustalime teplotu (zjistime pfes experiment) => polozime papir => spustime program => rozsvitime svétlo.
Pokud mate vice senzord, miiZete pokus provést najednou s vice materialy.
My jsme pouzili 3 barevné papiry velikosti Ad: bily, Cerny a svétle zeleny, je vhodné volit papiry se stejnou tloustkou (gramazi).

Vysel nam tento graf

Absorpce svétla

40
38
36
34
32
30
28
26
24
22

20

2

5

8
109
136
163
190
217
244
271
208
325
352
379
406

Bila Cerna Zelend
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Nyni vidime, ktera barva nejvice pfijima svétlo.

Na zacatku se nam jen nepovedlo pfesnéji ustalit teplotu senzoru pro méfeni
cerné.

Celkové vysledky a zjisténi to vS§ak zna¢né neovlivnilo. PFi¢inou nemusi byt jen ustaleni teploty senzoru, ale mohla byt
zahrata plocha, na které je senzor umistén, a nez jsme stihli spustit program, teplota vzrostla.

Otazka: Jak by vypadal graf pro alobal? Pokud nevis, proved pokus.

Rozsifeni programu: Navrhnéte program tak, aby zacinal méfit az pfi dosazeni startovni hodnoty.
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7 Aktivita - Kyvadlo

Uvod

V této aktivité budeme analyzovat, jakym zplsobem a jak rychle zpomaluje kyvadlo, které libovolnym zplsobem svisle
upevnime a rozhoupeme. K analyze tohoto fyzikalniho jevu nam poslouzi roboticka stavebnice LEGO Midnstorms EV3.

Co budeme k experimentu potrebovat?

fidici jednotku stavebnice LEGO Mindstorms EV3, ultrazvukovy senzor - k detekci pohybujiciho se kyvadla,
technicke dily stavebnice LEGO Mindstorms EV3,

USB kabel, provazek,

0,5 | PET lahev, lepici pasku, ntzky.

JaR mame pfi praci postupovat?
1. Sestaveni mérice

Sestavme si jednoduchy model detektoru kmit kyvadla za pomoci fidici jednotky EV3, technickych dilt a
ultrazvukového senzoru (inspiraci naleznete na obrazku).

2. Vyroba kyvadla

K vyrobé kyvadla pouzijeme malou PET lahev o objemu 0,5 litru. K jejimu hrdlu upevnime provazek a lahev na provazku
nasledné upevnime na misto, kde bude mozné méfit jeji pohyb. Jako vhodné misto se jevi napfiklad zaruben dvefi, kde
muzeme lahev pomoci lepici pasky upevnit k jeji horni ¢asti. Do lahve nalijme alespori 200 ml vody, aby jeji pohyb byl
plynuly. Nezapomernte na to, ze lahev musi byt zavéSena v takové vySce, aby bylo mozné pomoci vyrobeného detektoru
snimat jeji pohyb. NiZe vidite ilustracni obradzek upevnéné PET lahve.

3. Zaznam hodnot

Nyni budeme potfebovat zaznamenavat hodnoty zjisténé dektektorem. Ve spojeni s robotickou stavebnici LEGO
Mindstorms EV3 mame k dispozici nékolik moznych feseni:

« zaznam hodnot do grafu pomoci experimentu v programovacim prostfedi EV3, zaznam pomoci zabudovaného data
loggingu v Fidici jednotce EV3, programové provadény datalogging,
« zapis zjiSténych hodnot do souboru.
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Pro potfeby ulohy se jako nejvhodnéjsi jevi zaznam hodnot do souboru. Na obrazku nize miizete vidét
pouzity program. Jeho princip je jednoduchy. V pfipadé, Zze vzdalenost detekovana ultrazvukovym
senzorem bude men$i nez 50 cm (podminka bude splnéna v pfipadég, Ze kyvadlo protne prostor snimany
senzorem), bude hodnota CitaCe zaznamenana do souboru s nazvem kyvadlo.rtf. Hodnoty zaznamenavejte
od chvile, kdy kyvadlo rozkyvete, az do chvile, kdy se zastavi.
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4. Vyhodnoceni vysledkt

Po zastaveni zaznamu se v hornim menu programovaciho prostfedi EV3 v zaloZce Tools pfepneme do
spravy paméti fidici jednoty (Memory Browser). Vybereme soubor kyvadlo.rtf a volbou upload si jej ulozime
do pocitace. Soubor utevieme v nékterém z textovych editord. Bude obsahovat zaznamenané ¢asové
udaje. Hodnoty si nyni mizeme zkopirovat do nékterého z tabulkovych kalkulatort k dal§imu zpracovani.
Dale se pokusime zjistit, jak dlouho tedy jednotlivé kmity trvaly a jakou rychlosti se kyvadlo ustalovalo do
svislé polohy. Hodnoty zapsané v souboru vzdy znaci, kdy kyvadlo protlo vyse¢ snimanou senzorem.
Jednou ji vzdy protlo v jednom sméru, podruhé v druhém pfi navratu zpét. Do vedlejSiho sloupce
tabulkového kalkulatoru tedy provedeme vypocet délky poloviny kmitu kyvadla. Docilime toho tak, ze od
sebe odecteme vzdy dvé posledni zaznamenané hodnoty (prvni od druhé, druhou od tfeti atd.).

Z odectenych vysledk( si nakonec vytvofime sloupcovy graf, ktery bude prehledné znazornovat, jak se
postupné zkracovala doba kmitu kyvadla, az se kyvadlo zastavilo UpIné.

Poznamka: Nezapomernite si pfed zpracovanim hodnot pomoci funkce Najit a nahradit zaménit u vSech
Cisel desetinnou te¢ku za €arku. Jinak nebudete moci v tabulkovém kalkulatoru provadét s Cisly potfebné
vypocty.

Hodnoty zaznamenané do souboru .rtf

010 D =] =] O OO s G L B R O
-]
o
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Zaznamenané a odectené hodnoty

1 Cas Délka poloviny kmitw v sekundach
2| 058 0,958
3| 1,538 1,073
4] 2611 0,102
9| 2,713 0,894
6 | 3,607 0,104
7| 371 0,548
8 | 4,659 0,997
9 | 5,650 0,103
10| 5,759 1,045
11| 6,304 0,874
12 7,678 1,061
13| 8739 0,94
14| 9,679 0,102
15| 9,781 0,965

16| 10,746 1,056
Vysledny graf

Méreni intervalu kyvadla

D€ |ka poloviny
kmitu v
sekundach

i 1

1 101 201 301 401 501 601 701 BOL1 801




8 Aktivita - Rusivé vlivy kompasu

Uvod

Tato aktivita slouzi k analyze chovani kompasového senzoru, ktery patfi mezi rozsitujici moduly od spole¢nosti HiTechnic.
Senzor je ve své podstaté digitalni kompas méfici magnetické pole Zemé. Jako vystup nam vraci hodnotu od 0 do 359,
ktera udava pfislusny azimut. V této aktivité se ale nebudeme vénovat samotnému méfeni kompasem, ale vlivem rdznych
zafizeni na pfesnost jeho méfeni. Je obecné znamé, ze kompas muzeme zasadné ovlivnit pouzitim magnetu. Na digitalni

kompas maji ale nezadouci vliv i jina zafizeni. Jak zasadni tento vliv je, se pokusime analyzovat a prakticky otestovat
zaznamem hodnot do grafu.

Co budeme k experimentu potrebovat?
fidici jednotku stavebnice LEGO Mindstorms EV3, kompasovy senzor,

technické dily stavebnice LEGO Mindstorms EV3, USB kabel,
rlizna elektronicka zafizeni pro testovani (napf. baterie, servotory, mobilni telefon, tablet a dalsi).

Jak mame pfi praci postupovat?
1. Sestaveni mérice s kompasovym senzorem

Za pomoci fidici jednotky, technickych dild EV3 a HiTechnic kompasového senzoru sestavme jednoduchy model
digitalniho kompasu slouzici pro naslednou analyzu.

2. Realizace méreni

Dfive nez zaéneme méfit, umistime si sestaveny méfi¢ na rovné misto, kde bude umistén dostate¢né stabilné tak, aby
nedochazelo ke zkresleni méfeni otfesy.

Nasledné si nastavime experiment v programovacim prostfedi EV3. Pfi nasi realizaci jsme volili

nasledujici hodnoty: trvani méfeni - 20 sekund,
frekvence snimani - 100 snimkd za sekundu,
rezim kompasoveého senzoru - absolute heading (aktualni natoceni podle magnetického polu Zemé).

Jakmile budeme mit pfipraveny podminky pro méfeni, mizeme zacit s realizaci. Testovat muzete rizna zafizeni. My
jsme méfeni provadéli s bateriemi o napéti 1,5 a 9 V, dale s mobilnim telefonem a také s tabletem s aktivnim modulem
wifi. Vysledky méfeni mlzete vidét nize.
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Baterie o napéti 1,5V

Z vysledku méfeni je patrné, Ze ackoliv mé baterie pouze malé napéti, dojde k znaénému ovlivnéni senzoru. Nejvétsi
vykyvy byly zaznamenany v pfipadech, kdy byla baterie umisténa pfimo pred Celni €ast senzoru.
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Co se tyc¢e prubéhu, je vysledek totozny jako u baterie o napéti 1,5 V. OvSem ovlivnéni je logicky nékolikanasobné vyssi.

Baterie o napéti 9V
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Mobilni telefon

Jako velmi znacény rusivy element se jevi mobilni telefon. Musime tedy do budoucna pfi programovani myslet na to,
abychom pfi testovani programu neméli tento pFistroj u sebe nebo v blizkosti senzoru. Nase vysledky by tim mohly
znacéné utrpét.
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Wifi
Jako posledni jsme testovali, zda ma na snimani kompasového senzoru vliv takeé Sifeni signalu Wifi. Vysledkem bylo
zZjisténi, ze ze vSech ¢tyf méfeni bylo pravé u Wifi ovlinéni senzoru nejvétsi. Z grafu je patrné, Ze pfi pfiblizeni tabletu
s aktivnim modulem Wifi k Celni ¢asti senzoru se hodnota zménila az o nékolik set.
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9 Aktivita - Zrychleni

Za pomoci senzoru akcelerace a jednotky EV3 budeme méfit a pozorovat zrychleni.

K pokusu budeme potrebovat:

Jednotku EV3, senzor akcelerace,

model Lega EV3, ktery se pohybuje, ¢i dopravni prostfedek.

PFipevnény senzor s jednotkou ev3 jsme umistili pak do dopravniho prostfedku. Spravné jsme umistili a spustili program.

Provedeni pokusu:

Mame na vybér z téchto méreni

A WN B

. Data logging pfimo z prostfedi experimentu

. Data logging jako ¢ast programu

. Data logging spustény pfimo v Lego kostce EV3
. Zapis hodnoty do souboru

Sestavili jsme jednoduchy program, ktery zapisuje aktualni hodnotu kazdou sekundu do souboru. Pfi méFeni vzniknou
chyby napfiklad pfi zapnuti a umisténi zafizeni, a tak je vhodné tato data odmazat.

Zafizeni jsme testovali v auté pfi jizdé méstem.

Svoje zafizeni muzete také nést ¢i testovat na nékterém modelu vytvoreném stavebnici. Zafizeni jsme umistili tak, ze jsme
méfili hodnoty osy X.

V nasem grafu ziskame kladné i zaporné hodnoty. Bude se tak jednat o zrychleni i zpomaleni.

1. V paméti lego kostky pak nalezneme soubor dle naseho pfikladu "zrychleni.rtf".

w N

~No O~

. Soubor je textovy a na kazdém Fadku obsahuje naméfenou hodnotu.
. ProtoZe se jedna o prostiedi z USA, obsahuji hodnoty desetinnou te¢ku. V programu MS Word pouZzijeme funkci "najit a

nahradit”.

. Hledame tec¢ku a nahrazujeme ji ¢arkou. Klikneme na "nahradit v§e". Mélo by to provést v naSem pfipadé 60 nahrazeni.
. Hodnoty zkopirujeme a nahrajeme do tabulkového procesoru (napf. MS Excel).

. Klikneme do hodnot, zvolime zalozku vlozeni - doporucené grafy.

. Dostaneme nabidnut nejvhodnéjsi graf - spojnicovy. Dle potfeby mGzeme vybrat jiny.

Ziskali jsme tato data. Jednd se o jizdu v auté méstem. Na zacatku jsme umysiné zrychlili o néco vice. Pocatecni a

koncova data je vhodné promazat, protozZe se jedna o manipulaci se zafizenim..
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Tecné zrychleni (podélny smér)
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Senzory pro méfeni zrychleni a pfetizeni jsou umistovany i do aut, aby mohly senzory detekovat problém a pomahat
s fizenim. Z grafu by tak Slo odhadnout, kolik semaford s €ervenym svétlem jsme potkali cestou.

PFepocet zrychleni na pretizeni: http://www.endmemo.com/sconvert/m_s2g.php
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10 Aktivita - Ovladani robota zvukem

Uvod

Jednim z pokrogilejSich zplsobu ovladani pohybu robota je Fizeni zvukem zpracovavanym zvukovym senzorem. PFi
tomto zpUsobu ovladani je dllezité zjistit, jaka je Uroven hladiny zvuku u jednotlivych pfikaz(l. Béhem této
demonstrace predstavime, jak je mozné zjistit rozpéti hodnot u pfikazu GO (pro pohyb vpfed) a STOP
(pro zastaveni).

Co budeme k experimentu potrebovat?

Ridici jednotku stavebnice LEGO Mindstorms EV3, zvukovy senzor,
technické dily stavebnice LEGO Mindstorms EV3, USB kabel.

Jak mame pfi praci postupovat?

1. Sestaveni modelu pojizdého robota

Vytvofte za pomoci Fidici jednotky a technickych dild model robota, ktery bude v horni €asti opatfen zvukovym senzorem. (foto
robota)

2. Zaznam hodnot do grafu

Abychom zjistili, jaké hodnoty senzor sejme v pfipadé, zZe vyslovime pfikazy GO a STOP, pfipravime si v programovacim
prostfedi EV3 novy experiment.

Pro analyzu jsme zvolili nasledujici parametry: doba trvani analyzy - 30 sekund,
frekvence snimani - 100 snimkd za sekundu.

Na nasleudujicim grafu muzete vidét vysledky snimani. Stfidavé byly vyslovovany piikazy GO (jako prvni) a STOP
(jako druhy).
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Na dalSim grafu je zvyraznéno pasmo hodnot dostazenych pfi vysloveni pfikazu GO.
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Druhy graf vyznacuje pasmo hodnot dosazenych pfi vysloveni pfikazu STOP.
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3. Zaznam hodnot do souboru a vyhodnoceni

|

E]

DO

Druhou moznosti analyzy snimanych hodnot je zaznam hodnot do souboru s naslednym vyhodnocenim. Vytvofime si
jednoduchy program, ktery bude hodnotu zjiSténou senzorem ukladat do souboru zvuk.rtf.

Data jsme si pfenesli do tabulkového kalkulatoru MS Excel. Nesmime zapomenout na to, abychom pomoci funkce Najit a
nahradit zaménili desetinnou tecku za ¢arku, abychom mohli data dale zpracovat.

Ze zjisté&nych hodnot jsme si pro lepSi pfehlednost vytvofili spojnicovy graf. Diky tomu ziskdme obdobny vysledek jako

pfi okamzitém zaznamu dat v experimentu EV3.
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zvuk - Microsoft Excel

Domd | VioZeni RozloZeni stranky Vzorce Data Revize Zobrazeni Vyvojar

= ‘* Calibri 1 | A [Z = =] | Sizeamovat tex Obecny -

|| £2 Sloudit a zarovnat na stied ~ |||~ % 000|| %3 3%

Vl'itl
o3 B I U-
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| A | B | C | D | E | F | G | H | | | J
1 |Uroveti zvuku
2 3,6874
3 3,5897
- =40891 Analyza hodnot
5| 3,4921
6 3,5897 100
7 3,7851 90
8 5,9341 i
9 27,1306

i 70
10| 93,5531
11| 67,9609 o0
12| 41,2943 50 over ik
13 . 26,4469 0 Uroven zvuku
14| 9,0598
15|  4,2735 o
16| 3,6874 20 1
17 3,5897 10
,19. 3'4921 - ﬁﬂmgqmmh8$3§§§§535§§5
20 3,5897

Na zakladé tohoto vyhodnoceni mizeme vytvofit program, ktery bude umozniovat ovladani robota hlasem.

Zname jiz totiz hodnoty, které jsou potifebné pro rozjeti robota pfikazem GO a zastaveni pfikazem STOP.
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Projektovy denik

Nazev projektu: Automaticka zavora u parkovisté

Jméno a pfijmeni: Petr Simbartl

Splnéno Co jsem zjistil/a Komplikace/poznamky

Aktivita 1
Tlacitko

Datum

Aktivita 2

Tlacitko —
zabezpecleni

Datum

Aktivita 3

Automatické
ovéreni

Datum

Aktivita 4

Automatické
otevreni

Datum




Aktivita 5

Vlastni
ndvrh

Datum

Prostor pro vlastni navrh zavory — zaviraciho systému

Nas systém umi:

Nas systém kontroluje:

Nas systém je zabezpecen proti:

Graficky navrh:
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