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Vetvenie programu (podmienka)
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Zvukovy senzor zo stavebnice NXT
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Textoveé operacie (lepenie viacerych textov dokopy)
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Vystup na displej

‘ & Wired ‘ Zobrazenie textuna displeji
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Tul >M ~ v}ilv] e

o Llne ' X, Ytsuradnice na displeji, kam sa ma Qtvar
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Zvukovy vystup

B Wired

P~ Project Sounds
F~ LEGO Sound Files
F= Animals
[/ Cat purr
Dog bark 1

- »
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B stop

& Play Tone

MY Play Note

Zahr >zvoleny zvukovy sample.

Vpravo hore si vyberieme zvuk, alebo zadame
At]CE t_A §}U %0 (E _ %o %OCE] Hv
pripojka, do cez ktoru drotikom privedieme men
suboruso zvukovym samplom

s}q ToolstSound Editopuu }Txpui ACSA}
vlastnu nahravku (napriklad kratke hovorené
slovo), ktor& pribudne do zoznamu projektovych
zvukov.
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Hz ll FJ...;;
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B stop

I~ play File

o Play Tone
MY Play Note
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Nastavime frekvenciu zvuku v Hz, dobu trvania
TApulp A o lpv ZU Zo *]8}e> A %
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&E IA v ] TAulp v upe_iddnedkag A
ténu (hudobnej note).
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Zahré zvoleny ton po zadanu dobu trvania zada
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e U }% I}A > ~1eX
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S(;%OV-) iA}J.l

Ak prave v pozadi hréejaky zvuk alebo tén, tentg
prikaz ho vypne.

F=7 FPlay File

& Play Tone

MY Play Note

E 5 A (& Vv %]} *A] & v] 50 | ]
SC E > tlI]#hovOne=U o } AOMpresp.~
Resett Tv v 3 A v] ~%@E] v_I1l}u v
131 «]Pv o]ipi TOSEuU %} *A] § v_ U
sSC E > tlEouw-U 108U o } EA YV

« “IES A 31} %} Aovilp AC E 0]

|f pa e 13} % E}PE up

dEu3} o}l}u }iv pi u u] *3 U vikonavahie programu.
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Brick Buttons

Colour Sensor

> .
(© Comvare ) (@IF ok nuaons)

* @ Change PJ
!

Il vl v So ] o v E]
jednotke EV3
Comparet § Spui U ] - So

%}T JA viu 3 A W
0 = puseéné,
i A So v U

]

Gyro Sensor

Infrared Sensor

Motor Rotation

Temperature Sensor

Timer

HaeFe

Touch Sensor

© compare »
& Change

[t4] Gyro Sensor v T A }o} <3o0potempustené
@y Infrared Sensor 3
Changet S «Spi U “o
¢ Motor Rotation > . get > H 1 }'o}
[ il}gA | lu v
E}- Temperature Sensor k
& Timer > e “IESV-> A“ 3IC S0 ] ¢
Touch Sensor > 0o .‘é A Z u & P}A> ~
: v v % E_ecop“v So
Ultrasonic Sensor > 01| dze -
Energy Meter 2 2 o Kiv ]) ¥ AU v |§}CEE
ES NXT Sound Sensor 03| s
@ Messaging 3 O a -E-
@ Time Indicator 05| &
lvl] v (& pu

" © &2 Reflected Light Intensity

@£ ambient Light Intensity

Ultrasonic Sensor

Energy Meter

NX¥T Sound Sensor

Messaging

(OF -~ RHE ]

Time Indicator

Program na tomto prikaze zastane
T }JAS CU IEu « VI}E

porte (vpravo hore) nezosnima

jednuz%}l }A VE Z ( E]

Vilivu ( ] u€l u I
jednu alebo viacero farieb.

SEeSu% V- % E % }ilu u
na odoslanie zosnimanej farby do
iného bloku datovodom.

V E 1] Ghangebude program
| > }A3 CU IEu -

( G
e VI}E ev_u I}I}gA | v
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E & A]> _+0)} %}ESp 4
eu E lu vCU A ql}e> lu
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zmenila azadanu hodnotu (pozri

l vl v Tu vp Jvs vi]s
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,} vis 38 I}A Z} e vI}E u€l C> A viu } u]Zp i}ev_u v @ai *% E }A

s }JlulJZpU |l % E}PE u } Zv v 8 V3} %@E | 1 1}ev_u Z} v}du }8 1}A Z}
%}ES X W} Rofpfiondd U~ E % X %o} (DEgrepdth pdfledného vynulovania senzoResel
UET u ACS3] Zvu> | AE*3UWGE iltho EWI% Hill CXCuT]3] Z} V}ISC *3u%x}A A %}Z

B+CQ

|D® -“ l’_ﬁ}_o 4 =}
@J@m © F” ekl |~"—L

|J;, * %} Tepelny senzor (extra doplnok)
TepelvE « VI}E v] i ¢ e>}p 1] villo vi A v] U o e 1\} 8 E >
Moul]ZpU | % EIPE u } Zv v 3 V3} % E | 1U Tu E] ISp ovp & %00}3

Farenheitoch a nameranu hodnotu da k dispozicii cez vystupnu pripojku.

/

Z 11Gomparepu}ixpi 1 > %} u] vipU IS}YE « Zv ACZ} vitatngthsenadddhlC 1} ¢
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1A

c0SE <}A }AE oNea%u@ alebs porovn&o

zadanou hodnotoCompare aktualnu hodnotu po_§ o

I v Z} <}A -8)vokamihu,ke % E}PE u } Zv v

tento prikaza vysledok v sekundéch poskytne formou

vystupnej pripojky.D } Tv } Resetwvynulujezvoleny «} A

1-8. <}A 1] ~} %} 8 Ai- e v ped o Uv SE |4

“§ ES}A >X

Dotykovy senzor

DotykovE « VI}@E u€l GQMV}]Z %}0}Z ZW %Jor§ VE ~v 30 VEX MNESAPE A | /
iV %o}eSp% v}t HIIWIBE }o v iel€dporasroneskOEpustenyE ¢ A _u _+0} %} ESU
je senzor pripojeny & & 1] Measurena vystupnej pripojke ziskame hodnotut@k je pusteny 4 tak je

30 VHEKX i3Compareu€iu 3 v}A]> 3C% u o0}*3]JU IS}JEE Z u I}vBoE}o}A >
30 vddsteny) ana vystupnych pripojkach mamedispozicii aj logicky vysledok porovnania aj aktuélne
Vvu@@v-Z}viSuX }SCI}AE « vI}E i Az} v t&dnal]]lld Jp AeS@E %o 3] %otul A
namav% & % U T o ] o v €] ] ii v}8l e v }esu¥m UAozZ} }3AVER
jednoduchovsadioska snamontovanou naraznikovou plochou.

Ultrazvukovy senzor na meranie vzdialenosti

ho3@E TAMI}AE « vIi}E ACe+] 0 TApI}A «]Pv oC v ACe}l cH% @& Ed}A dU VI %
IS}JEE « TApl %} } E T v_} %E | TIC AE 8]V *% > } « VIJE X s vu EvV
TApulpy AC%} _ 3 Al ] o viusEl Ivii oAT“u o } McBe g PVvZo~c A % E] *3}E
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v} o 3] &} ] Zi- Z}+ Ipl o X Wo} ZCU IS}E - A} ] s vI}EP v 8} v “]I
Vpravo hore nastavime port, na ktorom je senzor pripojeny.

s E 1MeasuretDistance Centimeters v u € v Al ] 0 v}e> | Je%}l_]] A} AE«Su%ov i
Presences VI}@E v ACe] 0 1] v ¢]Pv oU o0 Vv AE«3u%V i %E_ %}il v «§ A_
nejaky signal pochadzajlci z iného ultrazvukovéhe 1} E X d IEud} «% €} Ju « u€ipy A E} }8
I u & >X ZAdVanced pu}ixpi % E %v-> Tv  %}pul_A VE +.¢3 AVE «]Pv 0 Vv
samostatnych pulzov.

s & Tpompareu€l u Zv }3 «8}A>U ] i *%ov v UE VvV %} u] vl AEe«o }I

1 AEeSu%V i % @E& % }ilC }YIv v i EYAv_S1}uX i A 3}ud} % E _ %o i A Qv
hodnota.

§v] 1 8 Zo]lIC Vv u @& v] va&Epravare u}+s 3v
vV EPC usS8 E i “% J]ov uGE ] i v}l } Av ¢} ¢ A v] }IuJpviA]ls
vhodna na stavbu modelov pre rozne fyzikaine pokugy. T 1ZE}u T }JA > o }IXE}IA D v-
energiu.V E 1]Measureu€ime u E vstupné (dodavané) napétie, prad a vykon a v pripade zapojenia
Vil Z} +%)}8E | ~8C%] IC u}8}E I1+U u€l u &] &) s@®] DAV)A}YAE u «
1IZEYu T vi v EP] i | Je%}l_ 1] A i vG&rhpaZehoppatu Xmsradi ¥ pkamihd,
% E}PE u ACI}v 3 v3} % E | 1 u€l u I E}A x % }E}IAV > %} g Vv *3 A v i9
}JAvo} vp> 1} <@ .led@com/enus/mindstorms/downloads }]v“3 o}A > | u tRlock}}o-

Import Wizzard.
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Zvukovy senzor zo stavelme NXT

S %E& Z 1i- iPVE ]]+8A v_ ~>'K D/E ~dKZD” Eydsi } A VE IA
u E > }l ul]ls: Jvs vi]sp Zoplp A ] 0o} ZX W}u} }pu v Z} E} }8 u€el @&
dupnutie, aleboACI}v > v i |- JvN}eJZMU | « TAE“] ZoplU v 3§ v vil Zopyv
V1% IU | A %GE}SE Ako) }]vs %ZE X i3 AS P-E]JU i & v3} }Alqui
(Measures |18y ovC ZoulU o }i Z} Z} v}su Zv i %o} @&} A(Comparp. Yysledoks i %o}
je kdispozicii wvoch verziach: dB (decibel) alebo dBa} - - ] oC % E “l 0}A v %} q ]30]A)]
~ Se|l Z}e uZ X WE E}lo] v AE“IC Sev}A u qoE N}BA}ZEENNUVE } B0 ] A}
V *3 Api uo} %}ESpU | i « VI}E %af#epwBXuiZz BuE 3 A>3k} D>

u @ v] PuE v_u |IE imbirdung axBiimU % E] }u Jv§ E Airomizno t njaximérhsa
V 0“ Zu EVvV] Z %E “l opi tdmttJintenale mdid eddorBm oznamované ako hodnoty v
intervale 0t 100.
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7. Praca s udajmit premenng, polia, logické, aritmetické a textové operacie, porovnavanie, nahodné
_*0

Kufrikt % @E u vv W 1 %]s o } _8v] | %E u vv i

S % E % } ZU | %] SEE A Ena}i]> %@ E v- « i} E “] (n#piildadisiformaciu o tom,
] ul &} }8 v o}iJoU o } v volll]ovio U u€l u %}pull> % E u vv-X WE

Iu(E _ICU } IS}EE Z -« i- } lo Premering akd} v}SCX

takév programe nikde nevidime, ale pristupujeme k nim pomocou

% E | Tpu Ip(E_IX s}l ulZuU | o %E | 1T Ip(E_I ACI}v U S 1+ AS C }
premennej nejaka hodnota ktora je zadana vo vstupnej pripojke

no}l_ ~IWkie) algbo sa z nej vyberiRéad ta je kdispozicii vo

AEe3Uu%V i % E_ %}il X <1 % E uvv upe_u> % Av 3 VIA VE 5C% U
IS}EE « v Tu v>W p } » ZMumesig/BISidbU 0 ~

logické hodnotyl{ogic pravdivyt Trug alebo nepravdivyt Falsg.

Okrem gchto troch zakladnych troch typovistuju zoznamy, resp.

poliaArray) t 0 o0 v % @E o}PJov 3C%C Jedmji] IX s

% E U VV i $C%p 1}Ivuu€l u pzA> A o } Al €&} Z} vesX

Nazov premennej vyplnime% E A}u Z}EvVIu E}ZU % E | TuX ~v 1_u

e % }ul_A > IE 31 U o vypemep¥ckiNasleddjici

% E 10 %} 8§ 30 V] *3E v Z} lo A%} YSAE] V] “i %ol C} A% E A} AC %o _
%} 8§ 50 V_ VvV ]*%o0 iW

Kufrikt I1}v“s v8 ~ | v i | tudpptrebujeme viackratv proggu U pol}l _u i

W} ¢« 0 V] %E}IPE ulA u€lU 1D} %&ECIB]IBIE %}ul_A u v A] EE Z
programeU | %o _ibauna jednom miesteTuto hodnotu n A“ SIC % }3E v u] 5 %}3}u }A
datovym drétikom Vyberieme typ hodnoty, v pravom hornom rohypinime hodnotuX 1} 1}v“s v3p u}iv}
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HA] > Z} v}SC | lo VIEXZNENGsAgidaleipolia. E % E lo u€l u o ]> EE Zo}s>
A} A“ SIE Z %1}ZC }EBIB@®MIA v_u i Jvil}vg vECW

W E e %}qlu ~% E u vv 3 @baej prerhennej dgcaro ddajov naraz)

WE uvv o }I}v*s vd Uu€l u > 5C% %}o -aldgnkazerd kefri&knevisn® préémo

%o E]*EU%}IA > } %oE *0p“V i %}0}TIC %}q U o | %}o I} o} I Iu(E_ |
| Z U A %}o] EXPEP@B ACo } } +5E x}A > %30}TICU u v]>] Z Z} v}3CU
% }UT]>U upe _u %olpul > % E WEIPEEU M v%epgluiX ju } E Ilp i} E 1_ %}o}
I %}q v In%¥skoridacel®o}o % E %} 0 1 Iu(E | } % E | Ip v % @eadt » %o}q
at Indext Numeric

s EHUZ}IU % E _ %o e %}0 %o0}eSHU%V V %0V_ Z} v}S u] iXX6X dpu A] ] »>U
VielEE AC E > 1 IP(E_1 U %}8Iu HE} ]> % E Au %}tu} Jp % E | Tp v %G
T« }o}]> }IN(E_ I X s 8}u3} %EracAppetia} Nimériadd 1S} E %o E ] _e ov- Z}
v I}v] %}q W

KIE u % }ul]3E AppéadaReat atindeeo & | 1 } o ZpiWriE akJod@xt | % “ Z} v}i3u v
zadan( poziciu v polileengtht ]38 18u ovp pllp %}q X
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Logickéoperécie

Ak potrebujeme vyjadri 10}1]18 i“]Ju %} u] vipU ESYEEh atebaviacerych porovnani (napriklad:

ak AC% E“ 0 «5§ VIA VE U o0 } E} }S « vIJEW U IV 8 WPET EEVIHZBAE iU
pomocou logickych operacitio bloku vstupuju dve logické hodnotyvgstupuje jedna vysledna logicka
hodnota

AND t podmienka je splnenabaak su oba vstupy splnené
ORt %} u] vl i e%ov v U ] | e% X i VvV AeS3pu% i *% 0V
XORt podmienka je splnend, iba ak prave jeden zo vstupov je splneny

Vynimkou je operacidlOT ktora ma iba jeden vstup, podmienka je splnena iba
A3 CU | A+3u% V. Obidzekaabvaaufe poderku opisant v zatvorke
A C {13 ] X

Aritmetické operacie

d v3} A qu] *]JovE % @E | 1 }A}qui } % EEddamalopmi KEdispozibiEraakladhych
aritmetickych operacii:

S dvoma vstupmi:

Addte _3§ v] =

Subtractt} 8 v]-b

Divide tdelenie a/b

Multiply tnasobenie a*b

Exponenttumocnenie a” n

Sjednym vstupom:

Absolute Valug +}o-3v Z} v}8 ~@E&}Av Il 0} 1T 1iv u]l vl e n

Square Root druhd odmocnina sqgrt(a)
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W}eo VE @BdVhocedt }A}qui AI}JE 1}« Zui- ] “SCEQRHBGogwy L
matematické operatory a funkcie: +,*, /, % (zvy'}| %}  o”\umddnenie), hordi }ov o] > U
zaokruhlenie, absolutna hodnota, logaritmus so zakladom 10, prirodzeny logaritmus, sin, cos, tan, asin, acos,

A C Ky vstliphédpremenné

> 103118 i*_

atan, odmocninaE upe_u

« JIE-Zq}A v] _e o0

d v3} % @E |1 «i vig AeSp%vipy i VIH AEeSpu%VIH % E % }illp 1 }IE-Z0]
“SCE] EE€Iv +%€+} QoiNphEstZIo}VEW o0 v] v v i 0]1%] 0 _*0} ~V % EX 1
o> ~V % ZE26 £X 3346 =>3),Round Downt doln 0 > ~V %4EX d0X1i
« SJVWE Z _e0] U I8}@

Round Upt horn o]
“§ A Ersfca@®t ddrezanieniekt} EE Z
« SJVVE Z _ «ngdpU2IBQ€E2,+ u i-

57=>54.2=>5)vEv]ul}pu i
vstupné pripojkyt EHZ % E %o }il p A %} §
5.943;2=>594, -4.61271; 3=>-4.612).

W}E}Av A v] _«o0

Pr_l 1 %}@E}Av A hédnoty a wstedok vo forme logickej hodnoty pripravi na vystupnej pripojke.
E %E lo u€l u %}E}Av > Z} v}SC A} Z ( E VvB}Z4*ASJZavEA}v vi e
réznymismermi:
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d *3v Jvd EA o~ _+0}i Av-3E] dDQ®)A}lvip Jvd EA oup

«0}1]% i“Ip %o} u] VIUU IS}E 1§ «3ui U ] i(Insidd &lebd Jmimd roAalGuEiHa
nejakého intervaly C su u}Zo] Vv % E}IPE u}A > %}lu} }u A} Z %}E}AV A _ Z o
E USVS} %E | T vusdvie}l %BEIPE up li v} p“_ 1}+8Epu v_W

S % E lo v } E Ilp A% E A} p Clopes | >U IEu I, neptidd 8¢ (Rte®Xdlu Z (&}
40-60 cm od senzora.

Textové operacie (lepenie viacerych textov dokopy)

d v3} % E 18] IE o}l 1i v} u“pi % E p 8 £35 u]U % E] }u }A}qUi *%}i]>
Hodi sa to napriklad pri vypisovani vysledkawispleji, alebo ich ukladanie do suboru:
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'v E}A v] v Z}YVE Z _+« 0 O0}P]IE Z Z} v€S

Wlu} }p 83728} pild} v 2} % @E | Ip u€bhwlA®B}S3Q ve %o@WP @A 0 v Z} v X s @

Numericv *§ A_u _« ovE ]Jv3 EA oU | IS}&E Z} « ACP v Eupi 0.V 0} }e
E TJhogicu€T u pP% E A]> % E A %} } vie> WU T o v AEeSp%V i % E _ %o

pravdivy Truee X ~ % E A %o} -P s vydanetujegmal nepravdivyFalse.

8. W}I & }t$bbory, meranie, Bluetodt, priame riadenie vystupov astupov, stop programu,

poznamka
Praca so subormi

Z] 1 i v}$l si 1_]v8 BEv v +Ce5 u >]vuE ~IS}EE i v §}ql} 1}“8_Zo
Aot SIVHAER P i e JEYAE +Ce3 u v i0 DnédiuE s hu (%o cZX}ATBIC %o E
zvuky, obrazky i automatické zaznamy dat saamato médiu ukladaju ako samostatné subory. Programy,

IS}JE AC3SA E, %€l _A}83d ]elp ACSA E > - JEC VIA I %]*}A > } v] ZL
«- JECU IS}E 3 u pl «- ACSA}E v Udiatbg dostuphfz nErfidole t Merory Browser

EITAC «- JEIA A %E 11} Z pA T u I % @E _ %}vCU «Ce3 u Ju ups}u 8] IC

% E W *} e }EU] }A}qui W
Deletet ACu | > pl AE]spid] p-AE v A5 CU Il % E}PE uvilE -« }E ACS
opakoA v W % @E] | T }u V}IA}u *%oued3 v. Z u - }E v iel€EE ACul>U v I
13v] pl AE]eSpi- Z} o }JEPX
Readt & > - i 1vil z} ul E]+si-p ZAY (JE@E@tAS C+ v & oE E] }I ¢
alebo vo formeNumbert AS C « v 3§ 0“] _sov Z}v}s 18 A£S}A 2} «- }EN
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Write t1 % > - i U ]JT %@E] > v I}v] tIVIiEl B)E] MEuS £3 o } <0} ACS/
novy riadok

Closet | SA}E]> »- JEU } IS}E Z} « | %]rdvheo}U C o - i %

HOo}Tdu] I3v 1 1T i %}e8pu% Vv}ed3] 1 %]*}A C e+ . }E u ol SA}E]>X

s} A“ SIE Z 0}1} Z A % @E A}u Z}EvV}Iu E}Zu pA Ju u v} e }JEP ~ |
% E_%}VC XS/ES+U % E _ %o tapoiok}menssifopufdoy t]E

% E | Ty }EWP _u I Ae3u%ov- % E _%o}ilpX

WE _ eop“v o0}IC Vv _3 v] I %]*}A V] %o}elC3pui- 1} %}A -
vystupné, resp. vstupné pripojky.

d I8} ACSA}E VE «- JE u€l u % E v] > v W - ioq ZI} 1}y & 11> A

& ugl o }PE ( A& upgl}Alu ]81E X

Zaznam dat (meranie)

Jedno z podstatnych Co %“ v_ E] ] i i Vv}3IC si }% E}S]

% @& Z 1 i- i A EIl]] Eyd %} q *%}0} v}e3] > 'K pn SJ]}vi U1l

i v}sl sii SIAX "S$Ep § 0}PP E_X d}ivuv Ul o« % }ul _A >
na automaticky zdznam rozsiahlych dat zo senzorov. V pripade

pripojenia32GB S| E3C u€l sillvuv A> 3§ v %EX 1}

us E}o}P] I 8 v] i v] 1$qli} @EJIVAX

TIvuvAs>A%EIPE u %E] u} %}u} Jpu % E | Tp v %E p e}
e JEU] }% _* viu AC““] U o } v “8 ES}A > pstu 8] IE T %o]-
hodnét zvolenych senzorov vo zvolen (E A v ]JU IS}EE « u€l

ACI}v A > A %} _ 11 Z} % E}PE upX

s q Alu Z}YEviu E}Zp I u Vv I}A T IvupU AC E] u EOhRFWW%IE »31>1\
I Iv u v AOffeU } “8 ES}A > 1 Iv u v A v]OnForTidEdekundaeh alebe minutach),
aleboSingle Measurement % ] > v 1}v] jédho nuguanie

W}lu} }u 80 ] o Z=[ ~E - PsaXobsoharhonroduE [« A

UET U % }% E] A > ~E *%X 1 ¢« } } E > ¢« VI}JECU IS}E =« u i-
TIvuv Ay 3 Al> AeSu% Vv % } @PGadjené. IS}EE Z -

V %0 E _ %o I 1lv Upg v %bCEEi_%o@_%o}” %o} § o |-v

alebominGtay EUZ i@ % E _%o}il v 3 A _u %} 51 1Iv ulAl

e luv pU E *%X %} & e+ l-v UISYE ui- puoCv-> u 1] A}u
zaznamamit %} q $}Z}U |3} @etEj @Hpdjka zdolime

Posielanie sprav cez Bluetooth

d v3} % E | 1 %}pul_A u (Send% pripanine Jna primani¢Receivg sprav z druhej riadiacej
jednotky, ktoré je pripojena cez BlueTooth. Alternativny spbsob prijatia sprasgzj@odmienkovy prikaz
pripadnecyklus Z 1] €Comparepul}ixpi % E]i - Z} VISH %} EIAV > %} q HE V i %o)
v ¢35 A]> E}AV IE Vv %]+ *% E AC )& n¥odosilpjicE affhaimejiEes] rnotke.
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Nastavovanie spojenia Bluetooth priamo z programu (dasa Ep v % E] u} v
<}upv]l ] ¢ EWZIp E] ] I i VvISI}p si 1 e%}i v] di u}iv ] %}3}ul
jednariadiaca jednotka~]v] Jui-

'%o}i V] . %oGE]%o}i_V Epz-X Tv §} GE}_ %0
menu na riadiacej jednotk8ettingst BlueTooth Connections Search a potom potvrdit

pripojenie a rovnakydd na obochednotkach Ak chceme pripojenie na inu riadiacu

i v}Sln 01 d HE} ]> % E] u} 1 % E}PE uniiate€] 33 Z %3} %udqE A I@Eijp »
} % @E %}IC 1 > u V) %E]% i vii vISICX

Naodpoi v] % }ui]i u v o}PClddere¥pEledr |

WE p“ 3E v] v EP] i d u}lv

IOBAE}R E >u | WedEEzaldd | u
i %oV -> X

E 3 A v] *}A Z} Jvd GEA op p3lu 8] 1 Z} AC% Vv V]

s ved Av] Z sii u}liv e«3minpfagh, posktdrych sa riadiaca jednotka automaticky vypne

~ Tv %} i1 ulws31Z1] ] %EIPE uv E1_ v 3VvS} %E | 1U %} & o} u
ACvpopi X dEuUS} «% €} }Ju U€ET u % E _+> S}upU C ¢« EJo] }*i vIEPJAC
z batérii, resp. napéajacieho adaptéra)E s Su% ju % E | Tp i e 1}¢8 Ai-] } AC%vpus] A

Priama (surovd, nespracovand) hodnota zo senzora

,} VISC 1} « VIIEIA ¢ % E “l 0}A A v %} q
o }]JVE v “§v & VE « VvI}JEU o } Z
§ v3} % E |1 A}l ulzpu |
a da ju k dispozicii do vystnej pripojky.

SC% u |Amhame ngjpky Wastitg X s %
u % }ul]l> Z} visp 1} « vI}E 1 §}72
Z .} BHEEE } PSR Ccavafchddnotu zo senzoraezsahu 01023
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Priamy (neregulovany) vystup na motor

s“81C1lov %}ZC A o}IC ACui_A i -}8 I}JA «VvI}JEC v U C E Ppo)}
%} }A- EE Zo}e> U}S}E X Z Puo}A v] s+ u}dv Z} v % 3] v 8 _ v pu Elv
%}1 }A vi EE Zo}*3]U % E 3}1 u}sS}E u€l C> E€iv 1> 1 VE ~E€Iv Zu}
A qgl}e> 1}0o] *U v lo}v v E}A]v eu E}lu v Z}EIv }0oeX s V] IS}EE Z % E_%o
~V % @& _lo E}bo] VAEUITE]U vE3Ce 0 %}3E pi u v AEsSp%Vviu %}ES v
konkrétnu silu (PWM signalom regulované napatied & ] A1 pA Ju]>U T %}3}u

bude AEI}VIEEIZDR»]> } 13u ov Z} 8 Ap v 18] § E] X

Na tomto bloku nastavujeme iba vystupny par percento vystupného napatidento prikaz sa vykona
loul]stv u}S}E ~E *% X AEeSU%VE %}ESe » v «3 A v}A Z} v}$ %o @ } F

K E3v] }3 v] v @ Puo}A v Z} u}s}E

d v8} % @E | I pulixpi Tu v]> su E }EEvVIUu uBHE}Yol[E8% E | 1}u v % E] uC
%}ZC Uu}S}E X D}S}E « p }5 > v o0 i E}Av I}p EEPKaimgdwlyva A } %o
A“ S3IC % E | 1C }Aotlio vu}3}@® E X "%€} UT } S§EI e+ p- A" S3IC

u}3}E ACI}v A > }% VEuU su &E}ulUgpul}Ai}qpgaybavomAprikazePrikaz ma jeden

% E u $§ EU ISYEE n AQWU] 0} E w CTiyéjuyE E p } 3 E IRBe VvEU

tu}3}E pu  (UvP}A > VIEuU ov X A hiotosd nespdsopi jetio prepnutie do normalneho

U EPX dC%] | ACui]s] S8} PUA | Jlu@IANEAAVY ujvs}A v S 1UT %}ZC
A %o E *% €} Hi- | %}EV EC Zo}+*3] }8 v] ul}S}E X D}S}EM v 1 ] ¢
jednaducho zmenime smergotomv  o}u % E}PE u % }ul _A u lo v EE Zo}*3] % E

e e A v] 0Z} % E}IPE up v PE J8}u u] 3 HU% E}SE

S % E % U T v v itndpn wriejakejvetvpodmienky%o}SE pi u | pEoVyIESZ Bles A]>
%} E }A V] % EI}PE upU %o }tpul]i u § v8} % E | 1X

Komentar

Wllu} }p 8328} A qu] pll8} v Z} % @E | Ip u€l u 3} %% EIPE up v qp }AYgyL

textovy komentar.<}u v§ E i- ACSA & > i %Camment ( povhakoukonou ako
v pi 3 v3} %@E |11 A 3}}o E X SEZ} VI % E | Ip % E | Ip I}u v E i
13}A v] % E}PE upU 1 8] g } %0 A i-] 1}u vd E ACSA}E vE 1| 8}}o GE

1Ju v8 E % E] A atovyth grogramov.
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Paralelné vykonavanie prikazov

WE}IPE u}A _ ilICl % & si i AE }EVEu i ICl}u v 1}Iv u v] =« <} A"
programovania:

Skladanie programov z postupnosti prikazov (programovy tok)

e lo v E] ] “§ E piehkyEQRY %o} u

Premenné a praca s udajmi medzi jednotlivymi prikazmi (datovy tok)
Praca s poliami

Praca so subormi

X X X X X

KIE u 8}Z}i A x}u iv I}Ev I1E}puld qv E o]l}A VE %gBpam@er % E o
u€l AC3dvk@Eegbo viaparaleln ACl}v A VE Z A 8] A % E}PE upU IS}E + ACI}v
paralelnd vetvu vytvorime duplicitnym vytiahnutim pripojky programového toku a pripojenim na druhu
paralelnt vetvu programu. Najskor si pripravim@& uZ - A A « e« %rfkazim & E pedchadzajuceho

bloku t za ktorym nastava rozdvojenievytiahneme prepojku programového toku a zapojime do prvého
prikazu novej vetvy:

T A} ulZzZpu | o EpZ A SA v %ov} 1 (E Ui } %EIPE up % E]%
gu }A}qvE wobk @eldn ako je zobrazené naobrazky 1 ] Slp I “§ E 3} A vAKwniekidnd u

% E 0 ov A SA «l}v U %E}IPE u A} AYBUE0¥Y }%&}KE E JEnbtliddvetdy sa

UETH *Cv ZE}IV]IIA > %}u} }t A @BIC WBEE Zu A ]S qV L% & M} ASSE Z

A SA ZX dC%] | %}ui]l3] % & o o]lu}A i v < ev v i Aleo E] vVv] E}i
S E >V %®0IGA ¥] ] EC %}u} }u u}SEHEFA AUSA Uu€l % E] dno, *lo %o
ktoryu E} }8 v o}1_ v lo X

Z] Vv] B8E Z ]+3E Z u}S}E}A | E}lo] VE Z A 3] A % (B/yBl€Bkyu pie SUE |
% E A_ 5§ qgv X
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Z] “v -0}ZC
Prehq A“ SIE Z -0}ZW

1. stvorec -%}ZC &} }8 )} “SA}E

2. osmicka -%}ZC &} }5 A SA E }eu] IC

3. prekazka -E} }8 e E} Zv % E %o E | TI}pu 1 8 v

4. prieskumnik -E} ISV ZIV %@E ol-u A u] eSvies T v ETV] } %E I 1}
5. ciara -0 }JA V] ] EC %}u}lpu | _Z o}I}A

6. ciara pip -livuv Av] ] & IApul}AEu «]Probofpréthadzd §} E

7.sleduj_s cakanim -i v} p Z *0 }A v] ] EC %l}u} }p %l}ZC ZAbQlA v i u}s}E
8. sleduj_ciaru2 -i VI pZ 0 }A V] ] EC %}u} }H %} u] VICU % E % E |
9. ustup -%}ZC %} ] & U v % kA d VydAvaEguRk 3

10. zobraz_otacky - priklad na zobrazovanie hodnoty zo senzora na displeji

11. jednadruha -vSE ] VE %€} c0 }A V] ] EC

12. tam aspat -u & v] Al ] o0 v}e3] %}u} }p }8 I}AE Z « vI}E}A

13. meranie vzdialenost u E V] AE%}ZC | % E | 11
14. chod za svetlom -robot sa pomocou dvoch farebnych senzorov pohybuje za zdrojom svetla

15. sleduj_ciaru -+0 }A V] ] EC %}u} }u Agriklad biokhG&Egrdumentom

16. tri_ultrazvuky -E} }S e %}ZC pi 1 %@E b Hfdmovnavacie a logické bloky

17. zigzag_stavy -e0 JA V] ] EC *%EP JACP]5] 3 A}A Z} ps}u Sp

18. ciara pip ajnakonei%} & vl ] & ~ACpui]3] % & u VVE Z-«

19. turista -% E_ Z} SHE]S}AJU ISYEE 1> w 13 w]igUul 1T 1} ]

20. menu -% E lo 1} ACSA}E]> Ao +8v “3 ES}A ] uvpv E] 1 i
21. flasa -(CI]l ovC A% EJu v3 } % E] u Ev i EE Z0}*8] % E] u} ] ¢

22.dve veci naraz - E} }3 ¢ %}ZC ui oo ov UA Ao d ~% E 0 ov % E}
23. pipaj_ked blika -% E lo v ACuI]8] % GErozpoankvazblkajlick a slake svetlo

24. zaznam - priklad zapisu hodn6t (ukada sa pohyb motorom)
zopakovanie -%@E ZE 1 1vuv VE %}ZC ~%E lo & v] I} e }EU-
25.zaznam_stvec - % E lo ACui]3] § o}Pu
26. zaznam_ultra - priklad na zaznam hodnét z dvoch senzorov do suboru
27. btovlada¢ - ] kpvé ovladanie cez Bbvla ~E] ] i v}Sl } EGuICe
btriadeny - ] kpvé ovlddanie cezBT% E_u ~E&] VE E} }§e

40



Zadania uloh

1.a8A}® sCui]s_ul o VE Z %}ZC }YAE Z 0}I}A v SerGb}A@® ulis i REE J& U]
} “SAIXEZ}IZ} v]§ e @}Z}+ZAp E} }E}S > v u]l 8 U o }}lo} Av-E8}EV
% E % Vv ] ACUITFVISE]X Z] « v].W «SA}E

2.Keu]l 1/ pui]8_ul o VE Z %}ZC }AE Z o0}I}A v % E}PE upid E} }5 U C
VEA E }eu] ICX E i*l€EEI}YIEYIWGIEIE TAISA EL «  0I}AE }ou] 1JAE %}ZC
clo >X Z] “rmigkav }e

3. WE | Napkbgramuijte robota, aby sa rozbehgbredav % @& | 11 « 1 3 AJoX Z] “ v] W %o C
4.Prieskumnik:Z} }3 u ACI}v A > v e0 pi-] }% I1}A VE %PZLCWIIE} AP E U 1
kymnepride k% @& | 11 X d u e I A v ]V Z} U )JEE pi [+ % E] u} A%E X Z
prieskumnik

5. ] EEW E}PE upisd E} }5 U C «pomplowjedhéddarebhé@fsvetelného senzora.

] & u€l 18 > Ag%liE A}X sCui]s Clope lhynh seredid@n wE «IA mierania
}E T v Z}*ASo UV %}ZC %}pui]ld 1 o VE %}ZT “JAEW0}] @& A u}s}E

6.W % v] v FE ®GEWE upis E} I8 U C o %ECIHA X Wh E % HZIC 1 1 %o
v 1T i ]E&U 18} “WEW ] E %] % X

7. 1 Ejednym motorom: E % E}PE upid E} }3 U C +pomplowjedhé@mdvu ] Ep

farebného/svetelného senzora] & u€l 1 3§ > Ag%AE JA}X sCui]s Clope | ] o}l
svetelnym senzorom¥E TJu u @ H I v Z} A S0 UV %}ZC %}ul]d 1 o VE %}ZC
motort E} }8 ¢« U %}ZC }A>v ET AT Covi VEU u}s}Eyux z] “vlw ] E

8. ] Epodmienkou:E % E}PE upid E} }5 U C -@onjdtovjednéiorp | EpU
farebného/sA § ov Z} « vi}@®E Xu€] & 3 > A%AE JA}X sC pijcdmiepkovy blok so
svetelnym senzorom¥E TJu u E v] } E T v Z} *A 80 X Z} }§ % @E % E | T1}p % E
al *8 v X Z] “Vv] W 0o piz ] EpziX

9. K% SEV +0 A& E] % {EIPE upis E} }5 U C epompblowjedhé@dvuy | Ep
farebného/svetelného senzora] & u€l 1 3§ > AgAE A}IX < ¢ v ] E }i A_ % E I
(zaznamenana ultrazvukovym senzorom), robot zastangla zvukovy signal. Po odstranen%. & | 11C

% }IE pio AA v_ ] ECX Z] “ v] W peSp% X

10.+} E 1 v] }5sGCRRMIES % EIPE uU IS}EE v ued o v Je%o0 i] 1} E Ipi Z
Z] “ violwaz_otacky

11. ] ®Gkusmo:E % E}PE& upis &} }sS U C e0 }A o ] GEsveteljéld servaora} Jpu i v
ISJE + u€l 13 ABREMIXK < i v J]EUU « %}ZC }A > B ELUAIAYU E
el-e] ipviesxv i vieSE v U | § u vVvISEUW X -JjednaditpsZ i

12.Tamav *% BEWew E}PE upid E} }3 U C * %}ZC }ASPA%TETI -Alp vie% >
§IU C e« AE 3]Jov %€A} v u] *3}X sCul]sami@spdt}AE « VI}JEX Z] “ v] W

13.K %0 E | NapibgramujterobotU C } u E o Al ] o v}e> po3E 1Au@EAEU X H}E}u

zéklade nameranej vzdialenost% }o}u Epn 1}o] I AC%} _S3I3¥%B & }J& RIPuv-> A% E
WE] o]lv i1 u % E % E | 11}pmdranie vzdkalghpsti v] W
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14. Z} 1 <WMEE % E}PE upi& E} }8 U C %jul jp A} Z (E VE Z « Vvi}E}
vpred anastavenychE TJu u & v] E}i%3SEo v] «A Emeustile ba pbhybljedpred
al 8§ Ag A} o } A% E ARto¥gjstnySsyiefbvetlosiv i“] X Z]cHod ZaBetlom

15.70 Wi ]JEEHREIPE upis o0 }A Vv] ] EC %}u} }u A} Z «A § ovE Z « vi}
1} EPpu v3 }e38 v EE Zo}e>U IS}E}IH » E} }3 % @ddujociapA v_ ] EC u %o

16. 70 pi o} Mytlorte program pre robotasomi ultrazvukovymi senzormi, ktoré sa divaji vpred pod
E}lo] VEU pZolu 81U C e+ E} }S %}ZC }JA o AT C 1 vio]l“pgicke®E | T1}puX
0}IC X Z] tfi_uliradvuky

17. | & -2dPE % E}PE upis *0 }A v] ] EC %}tu} }ui v Z} s vi}E § 11U 1
c0 JA V] ] EC *3E] A} %E Z Wo}slaulu VEUZvpe SECUI]S] ®EXU vv-U
VIEYE i *] U % ud>i vi)“3CE} Z +8 AJMWUAAE 2 ul § } G QEChE E}L
Aq AJUA Z Tu } ] EClig A ERQGUZEIwW A% Ezijdag vy v] W

18. W} 3 V] h%eEWS % E}IPE u %_% v] v ] E Z §I1U C E}zhdvw I1}v ]
I % ol 0 % @E v IX}GI}IEESU “S ESp % E IE]T}A 0X s Ejald pip Mor@Ekanov v - X Z]

19.Turista ide na stanicud p@E]*8 i v 0Z i po] ] ~v 1 ] §IjtorejRolmo]vy@éadia ] ECe+U
Al E}} } 11 A% EWIX A | V 1 osthwiguyale turista nevie, ktora to je. Preto

}e5 Vv %)u} } u] *5v Z} } CA & g W %)} } “8 ES}A v_ <30 _ i Z} }SCI}AE
} Y 1lpu E} 81 38} ]> A%E A}X WISlu » E} 18 AC% )0 8}A >} EGANY%e B ZA]
Nati % @& Av isdod}ui ipU TIEU V % @E_ v *3 V] g ~| % E Itdistel & u | 3§

20.Vlastné menu:E] | (; %}SE piu “]JI}Av “3 ES }A >ne(ﬁ]¢cte;]ednot%p(ll§[a}rﬁ’|e€§tou@ |
lJu%o0]I}A v Z} AE Eup %oGE}P(E uldp kr3 v L(E A“ SIC *%}i]> } i v Z}
programuav % E}PE u}A > ] Ao *8v u vpU | ] %oI ul v €] ] ii v}sl |
Z U %o ue&]E VEU §0 ] o}u Z} } “8 E&Hi U X E % E}PE upi& ] Ao «8v
“S E3JA1}% E i v} W ZE Z %o E}R@EW}IAX Z] “ v] W

21.WE] u Ev EESZWPJOWe %}ZC pi E}Aviu EVEU %}ZC }u EE Zo}e>}u 8]
potom zrychlina 60 km/h &0}ZC pi « 31 o0o“_ Z ii luX | }o i Z} % E&] uk€Ev EE
UET u Vv ie> } %}A E% EJu vd ov W AT CU I &} }§ 1 % }u} }u HOSE |
V%E A}} iZ) @ ZCU p A ]>UT %E &Z iu v]> @Y Zd}w [%}ZC uX

*}A }u u E] pP% o @nghd Bomocou matematickychE %} S}A AC%} 8§ A 0l}A- % E
EE Zo}e>X Bpa* v] W

22.7. ov | EV E}PE Upi§ E} }3 U IZJEE » %}u} Ju PCE}el1}%] | Z} » vi
ae- v SE 5 _ u U}S}E}u Vv pe3 0o u A Ao il}puX sCul]slvedaedEnarany %o E} !

23.Blikanie: E % E}PE upis &} }8 U IS}EE %}u} }p A 8§ ov Z} « vI}E pu A
svietiacim ablikajicim svetiom. Vo E_% U T 1 1v u v o]l i- <A 30}U pu AC A > 1A
sCuTlE % E 0 ov %o Gpipaj-keX hiia“ V]

24.Zaznam pohybuNaprogramUJte program, ktory zaznamenava pohyb motora do stbodohbm
% E}PE u K §5>11lvuv vVE %3ZC Iljos}u®4} q 1 Iv uv VE Z Z} VESX
Z] “ viaxam zopakovanle

25.Datalog:sCpui]s T Ivu } 8
e VI}E}IA % E] %}ZC E} }3
Rieseniezaznam_stvorec

O}PUU C 8 ] u}Zo] I} €& I]> %o}e3u%v =« u
} “8

A}E ~A}vl itagmjedao fekEe zobrdri). Jp &
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26.Zaznam dvoclsenzorovNa%. _“3 % E}PE uU IS}EE } - }JEW pu Tivuv A> A
Al Jovie>vu EVv:- uo3E TAUIZAEWSUVISENA Z} » vI}E X Wipl]ls o}l v -
§ £5uU  C o A}i] Z} vEd AT C po}l v )} 81Z} ]+8 Z} EvgrdfeX W}l-«%
%Iu} U v il Z} & HQllA Z)} [BJEKsX Epdmain Witra

27. 1 ql}A E&] V] 1 :dNapdbpfandujte jednu riadiacu jednotku, aby vysielala do druhej

riadiacej jednotky signaly cez spojenie BlueToothjou | 30 %lul_A § g *3p X Epz E] ]
i VISl B E)} }EU ISYEE « %} q % E]i SEAZ@o® Al U A AGU A% E A)
Z] “ vbtoMadac

btriadeny.

z]1 “ v] -0}z

Vi V}S0]JAE Z ] “vVv] Z su pu] *3v]o] 1}y VB] @}DolSWBUES G3%&“] %o} E}I|
programuaACui]d]u i Vv}30]AE Z % E | 1}AX
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