Cvicny test M19 — zaklady robotiky pro desktopovou aplikaci makeblock mBlock v5.4.x
(v1 2023-24-03 JCH)

Trénink M19

1.

Spustte desktopovou aplikaci mBlock a v uzivatelském rozhrani této aplikace zobrazte skupinu programovych
blok(, ktera obsahuje bloky udalosti.

2.
Mezi podporovana zafizeni pfidejte Fidici jednotku CyberPi.

3.
Rozsifte nabidku skupin blokl o skupinu podporujici roboticky podvozek mBot2.

4.
Rozsifte nabidku skupin blokt o skupinu podporujici ultrazvukovy senzor vzddlenosti verze 2.

5.
Rozsifte nabidku skupin blokt o skupinu podporujici ¢tyFfndsobny svételny senzor.

6.

Oteviete program s nazvem Pohyb.mblock. Jeden z pohybovych blokl je v programu nadbyte¢ny. Chybu
opravte.

7.

Program s nazvem Pohyb.mblock upravte tak, aby robot po zastaveni na konci programu zacal couvat
a nasledné se zastavil po tfech sekundach.

8.

Otevrete program s nazvem Poplach.mblock a upravte jej tak, aby robot vydal 3x za sebou kratky ton, jestlize
se nakloni ostfe na pravy bok.

9.

Program s nazvem Poplach.mblock upravte tak, aby mezera mezi jednotlivymi tony byla stejné dlouha, jako je
doba trvani ténu.

10.

Otevrete program s nazvem Logika.mblock. Najdéte logickou chybu v Fidicim programu a program upravte tak,
aby tuto chybu neobsahoval.

11.

Oteviete obrazek Program.png. Vlastnimi slovy struéné popiSte, co bude robot délat, kdyz se bude timto
programem fidit.

12.

Naprogramujte robotické vozitko tak, aby se chovalo pfesné podle vyvojového diagramu na obrazku
Diagram.png.

13.

Vytvofte jednoduchy program, ktery bude ménit rychlost jizdy robotického vozitka podle intenzity okolniho
osvétleni.

14.
Empiricky zjistéte, jakou nejmensi rychlosti se mlze robotické vozitko pohybovat.

15.

Zjistéte obor hodnot ultrazvukového senzoru vzdalenosti, které Ize prakticky vyuzit pfi programovani
robotického vozitka.

16.

Oteviete program s nazvem Cdra.mblock. Najdéte chybu v logice Fizeni motortl robotického vozitka a program
upravte tak, aby se vozitko pohybovalo po draze vtvofené tmavou ¢arou na svétlém podkladé.



Cvicny test M19 — zaklady robotiky pro desktopovou aplikaci makeblock mBlock v5.4.x
(v1 2023-24-03 JCH)

17.

Naleznéte optimalni hodnoty rychlosti a koeficientu tak, aby se vozitko pohybovalo po uzavrené draze co
nejrychleji.

18.

Které z nasledujicich tvrzeni povazujete za nejpfesnéjsi?

a) Robotika je véda o primyslovych robotech.

) Robotika se Uzce souvisi zejména s mechanikou, fyzikou, elektrotechnikou, matematikou a programovanim.
) Robotika je véda o programovani robotu.

) Robotika je véda o umélé inteligenci.

o O T

19.
Co je nezbytnou soucasti robotickych vozitek?

a) Senzor okolniho osvétleni.
) Nabijecka akumulatoru.

) Roboticky podvozek.

) Brzdové svétlo.

o O T

20.
K ¢emu slouzi laserovy senzor vzddlenosti?

a) K meéfeni vySky vodni hladiny.

b) K méreni vzdalenosti robotického vozitka od prekazky.
c) Kdetekci svételného smogu.

d) K osvétleni drahy pfed robotickym vozitkem.
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