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Vitajte pri pouzivani vzdelavacej supravy mBot2.

mBot2 je robot ur€eny na vyucbu programovania. Jeho ovladanim a programovanim mézu deti
objavovat’ mechaniku, elektroniku a softvérové inzinierstvo. Cielom tejto prirucky je poméct
pedagégom pri organizovani a realizacii hodin zameranych na robotiku. Nech ste zaciato¢nik v
programovani alebo skuseny pedagég, v tejto prirucke najdete vhodné vzdelavacie zdroje pre seba a
svojich Ziakov.

Tato prirucka vas prevedie montazou, programovanim a pouzivanim mBot2 a zahffia zakladné aj
pokrocilé znalosti.

Nechajte mBot2, aby sa stal vaSim vykonnym pomocnikom pri objavovani sveta technoldgii pre vas a
vasich Studentov. Pripraveni? Start!

Preditajte si pred pouzitim

Nevhodné pre deti do 3 rokov.

Deti do 8 rokov musia byt pri pouZivani tohto vyrobku v sprievode dospelych.

Aby sa predisSlo poSkodeniu v désledku padu, neumiestriujte vyrobok na okraje vysokych miest.

Aby nedoslo k poskodeniu vyrobku, nerozoberajte, neopravujte ani nemodifikujte tento vyrobok sami.

Aby nedoslo k poSkodeniu produktu alebo bezpecnostnym incidentom, neumiestiiujte tento produkt do vody,
ohna alebo prostredia s vysokou vihkost'ou, teplotou alebo nadmorskou vyskou.

NepouzZivajte tento produkt ani ho nenabijajte v prostredi s teplotou presahujlcou rozsah prevadzkovej teploty
tohto produktu.

Produkt pred uskladnenim Uplne nabite a kazdé 3 mesiace ho dobijte, ak sa nepouziva.

Na nabijanie produktu pouzite prilozeny adaptér alebo adaptér 5 V/2 A.

Adaptér pouzivany na nabijanie produktu nemozno pouzivat ako hracku.

Pred Cistenim vyrobku tekutinou sa uistite, Ze je vyrobok vypnuty a odpojeny od akéhokolvek externého zdroja
napdjania.

Produkt by mal byt pripojeny k napajaniu v prisnom sulade s obmedzenim poc€tu napajacich zdrojov.
Pravidelne kontrolujte vodi€e, zastrcky, kryty alebo iné Casti a v pripade zistenia poskodenia ich prestarite pouZzivat,
kym nebudd riadne opravené.



1. Zozndmte sa s vzdel&vacou sadou

Prehlad

Vzdelavacia sada mBot2 je vzdelavacie rieSenie uréené pre pedagogov na efektivne vedenie hodin programovania. Tato sada,
ktora sa pysi tloznym boxom a funkciou nabijania, je dobrym pomocnikom pre pedagdgov.

mBot2 je vysoko integrovany a rozSirovatelny robot, ktory je pohanany CyberPi. mBot2 podporuje grafické aj Python
programovanie. S mBot2 mézu Studenti:

= Naucit' sa grafické programovanie a programovanie v jazyku Python, ¢im si zdokonalia svoje programovacie schopnosti.
® Naucte sa, ako zbierat’ tdaje z mnohych senzorov mBot2, ako su ultrazvukovy senzor, Stvority RGB senzor a
integrované senzory.

® Prezentujte svoju kreativitu a napady na farebnom displeji s r6znymi zvukovymi a vizualnymi efektmi.
® Spustite projekty AloT vyuzitim mBlock 5 a mBot2.

Zoznam dielov v baleni mBot2
Suciastky v uloznej krabici mBot2

CyberPi Stit mBot2 Ultrazvukovy senzor 2 Quad RGB senzor Enkoderovy motor

> ® -

Podvozok USB kabel Koleso Mini koliesko Bluetooth dongle

S

Motorovy kabel Kabel mBuild (10 cm) Kabel mBuild (20 cm) Skrutkovac Ulozna krabicka

Skrutka M4*25 mm Skrutka M4*14 mm Skrutka M4*8 mm Skrutka M2,5*12 mm Stru¢ny navod na pouzitie
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Suciastky v uloznej krabici vzdelavacej sady mBot2

Ulozné krabica mBot2

Energeticka nalepka

Mapa budicnosti mesta

Energeticky blok Nabijacka a kabel
Néalepka mBot2 Ulohova
karta

Ulozna krabica vzdelavacej sady
mBot2

Priru¢ka pre pedag6gov

Programovacie projekty

Mapa sledovania linie
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2. Struény navod

Zlozte mBot2 n

V prvej hodine poméZte Ziakom zostavit mBot2 podla nasledujucich krokov.
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X 2 X 2
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(Volitelné) Poziadajte Siestich Studentov, aby napisali svoje mené na néalepky a nalepili ich na vrch
mBot2.

David



Naprogramujte mBot2 pomocou mBlock 5

1. Prejdite na stranku www.mblock.cc a kliknite na ,Stiahnut™.

2. Stiahnite si mBlock podla zariadenia, ktoré pouZivate


http://www.mblock.cc/

3. Porozumejte mBlock 5

Oblast’ scény: Prezentuje efekt pohybu sprajtu.

Oblast zariadenia, sprajtu a pozadia: UmoZziuje vybrat postavy, nastavit' pozadie a pripojit hardvérové zariadenia.
Oblast blokov: Poskytuje bloky na programovanie podla klasifikacie a farby.

Oblast’ skriptu: Umozriuje vam napisat’ svoj program. Pretiahnite bloky do tejto oblasti a usporiadajte ich v urcitom
poradi, aby ste vytvorili program, ktory moze ovladat' zariadenia a sprajty.

4. Pripojte mBot2 k pocitacu

Pomocou USB kéabla

+0

N —

Pomocou Bluetooth dongle

+0

>

Otvorte ochranny kryt. Vlozte Bluetooth dongle do USB portu

Zapnite mBot2.
pocitaca.



¥

Stlacte tiadidlo Bluetooth. Indikator na fiom Umistite mBot2 blizko k Bluetooth dongle a pockajte,

rychlo blika. Dongle Bluetooth prejde do stavu kym sa parovanie Gspedne dokonéi. Ked indikator na
parovania. Bluetooth dongle svieti nepretrzite, parovanie bolo
Uspesné.

5. Pripojte mBot2 k mBlock 5

Nahratie: Live:
mBot2 funguje bez mBlock 5. mBot2 zostava pripojeny k mBlock 5.
Musite nahrat program. Program moZete otestovat v rezime
Live.
— <
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6. Pouzite mBlock 5 na napisanie jednoduchého programu

Kliknutim na tato sivu ikonu mdZete poziadat o

vytvorenie Uctu, na ktory budete ukladat’ programy. ¢

/'

Udalosti

Program tu znamena, ze ked sa spusti mBot2, pohybuje sa dopredu

rychlostou 50 ota€ok za minutu po dobu 1 sekundy.

Tieto tlac¢idla sltzia na zvaésenie, zmensenie

alebo obnovenie pévodnej velkosti. VyskuSajte

ich.

Pouzite programovanie mBlock alebo Python.
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7. Nahrajte program do mBot2. —— e B
Po dokonceni pisania programu kliknite na Upload Code
(Nahrat’ kéd). Program sa nahraje do mBot2 na
vykonanie.

— Switch to direct
~ connection

Mode Switch (D

Upload Live

Add

[B Upload Code ]

("Q Disconnect )

€§3 Setting )

Nabijanie mBot2 n

Vzdeldvacia sada mBot2 obsahuje 5-portovd nabijacku 10 A. Ak chcete pouZit' port Type-C uprostred, potrebujete kabel
Type-C na Type-C, ktory nie je stuCastou sady. mBot2 mdzete nabijat’ aj pripojenim k pocitacu pomocou kabla USB.
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UloZte mBot2 a supravu

UloZenie mBot2
Kazdy mBot2 je individualne zabaleny v UloZnej krabici. Do krabice mézete na Ucely skladovania vlozit' aj zmontovany

mBot2 a montazne naradie.
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mBot2 pouziva CyberPi ako hlavnu riadiacu dosku a je vybaveny viacerymi elektronickymi modulmi, vratane
mBot2 shield, ultrazvukového senzora 2, Stvoritého RGB senzora a enkéderovych motorov.

CyberPi

CyberPi je hlavna riadiaca doska vyvinuta nezavisle spolo¢nostou Makeblock. Vdaka kompaktnej konstrukcii a
integrovanym portom ju mozno lahko rozsirit. Podporuje mBlock 5 a mBlock-Python Editor a uplatfiuje sa v r6znych
vzdelavacich scenéaroch, vratane vyucby vo velkych triedach, komunitnej vyucby a online/offline vzdelavania a Skolenia.
Pokryva oblasti vyu€by vratane kédovania, tvorcov a robotov, a tak méze uspokojit r6znorodé vzdelavacie potreby, ako su

Al, 10T, veda o datach a dizajn UlI.

Port mBuild

Tlacidlo A
(klavesa Return)

Svetelny Mikrofén

senzor

: Tlacidlo HOME
makablock L 11 [ Vstipit do CyberOSO 43

Napéjanie a datové
rozhranie
0 Typ CO

Joystick Gyberil

Plnofareb | Tlacidlo B RGB LED Gyroskop Reproduktor
ny displej 1 potvrdzovacie 0 PatD Akcelerometer

WiFi + Bluetooth tlacidlol]
ESP32

CyberOS je operacny systém, ktory bezi na CyberPi. Je to zakladna sucast, ktora podporuje vSetky funkcie CyberPi.
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Specifikacie

Néazov CyberPi
Cip ESP32-WROVER-B
Hlavny procesor Xtensa® 32-bitovy LX6 dvojjadrovy
Procesor
Frekvencia hodin 240 MHz
ROM 448 KB
Vstavana pamat’
SRAM 520 KB
SPI Flash 8 MB
RozSirena pamat’
PSRAM 8 MB
Operacny systém CyberOS, vyvinuty nezavisle spolocnostou Makeblock
Wi-Fi

Bezdrétova komunikacia

Dvojrezimové Bluetooth

Port micro USB (typ C)

Porty Port na pripojenie rozSirujucich dosiek
Port na pripojenie elektronickych modulov
(sériova komunikacia)

Verzia hardvéru V1.0
Rozmery 84 mm x 35 mm x 13 mm (vySka x Sirka x hibka)
Hmotnost’ 369

Vlastnosti

& PInofarebny displej s uzivatelsky privetivym rozhranim pre interakciu ¢loveka so strojom

& Systém CyberOS, ktory vam umoznuje spuUstat preddefinované programy, nastavovat' jazyk systému a
aktualizovat’ systém pomocou integrovaného joysticku a tlacidiel

2 Jeden port Micro USB (typ C) na pripojenie k PC na napajanie a komunikaciu

& Jeden port pre elektronické moduly na pripojenie elektronickych modulov

2 Jeden port pre rozSirujuce dosky na pripojenie k rozSirujucim doskam

& Viac integrovanych senzorov, ako napriklad svetelny senzor a gyroskop, ktoré poskytuju viacero typov vystupnych tdajov

2 Pat LED diod, ktoré umoznuju prezentovat bohaté svetelné efekty

® Jeden integrovany modul Bluetooth a Wi-Fi, ktory umoznuje bezdrétovd komunikaciu

= Podpora programovania mBlock 5, ktoré je ur€ené pre pouzivatelov vSetkych vekovych kategoérii, vratane
tych, ktori nemaju ziadne skldsenosti s programovanim

2 Podpora programovania Python, pre ktoré je k dispozicii kniZznica cyberpi
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Popis portov

CyberPi je vybaveny portom USB typu C, portom pre elektronické moduly a portom pre rozSirujuce dosky, ktoré umoznuju
jednoduché a rychle pripojenie k réznym typom elektronickych modulov a rozSirujlcich dosiek.

Port na pripojenie rozsirujucich dosiek

Napajacie a datové rozhranie (Type-C)

Port na pripojenie J}Iektronickf/ch modulov

Port micro USB (typ C)

Port Micro USB umoZfuje pripojenie CyberPi k réznym Pri nabijani CyberPi sa uistite, Ze napétie je nizSie ako 6 V.

typom pocitaCovych zariadeni na napajanie a
komunikéciu.

Ak je napatie rovné alebo vysSie ako 6 V, moze dojst’ k

poskodeniu hardvéru CyberPi.

Port na pripojenie k rozSirujucim doskam

CyberPi moézete lahko pripojit' k rozSirujlcej doske prostrednictvom portu rozSirujucej dosky. V stucasnosti su pre CyberPi k
dispozicii rozSirujice dosky Pocket shield (nie je su€astou supravy) a mBot2 shield.

Pocket Shield je vybaveny vstavanou nabijatelnou batériou, ktord méze napdajat’ CyberPi, a poskytuje 2-pinové a 3-pinové
rozhrania, ktoré mozno pouzit na pripojenie serv, LED péasikov a motorov, o vyrazne zlepSuje rozSirovatelnost’' CyberPi.

Port na pripojenie elektronickych modulov

CyberPi mozete pripojit’ k viacerym elektronickym modulom v sérii prostrednictvom portu elektronického modulu.
CyberPi dokéaze inteligentne identifikovat’ adresy modulov, €o zjednoduSuje programovanie.

Pri pridavani alebo odstrafovani modulu nemusite nastavovat informacie o adresach modulov.

Dalsie informéacie o CyberPi najdete na tomto odkaze: support.makeblock.com/hc/en-us/sections/6973045213719.
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ny Stit mBot2

Stit mBot2 je vybaveny vstavanou dobijatelnou litium-iénovou batériou, ktora méZe napéajat CyberPi. Vdaka

multifunk&nym portom, servoportom a motorovym portom mdze pohanat motory, serva a LED péasiky.

Zap
Vypina¢
nutie
Multifunk&ny port S1 —Mypn—| i

Multifunk&ny port S2 utie 3

Port pre jednosmerny

motor M1

Port pre
jednosmerny
motor M2

Vlastnosti

Port na pripojenie
elektronickych
modulov

Servo port S3

Servo port S4

Port CyberPi

Port pre motor s
enkodérom EM2 Port pre motor s

enkodérom EM1

& Vstavana dobijatelna litium-idbnova batéria, ktora slizi na napajanie CyberPi

& Dva multifunk&né porty, ktoré slGizia na pripojenie a ovladanie nielen servomotorov, ale aj LED péasikov

& Dva servo porty, slGZiace na pripojenie a ovladanie serv

& Dva porty pre jednosmerné motory, sliziace na pripojenie a ovladanie jednosmernych motorov
& Dva porty pre enkodérové motory, sliZiace na pripojenie a ovladanie enkodérovych motorov
2 Jeden port CyberPi, ktory umoznuje jednoduché pripojenie mBot2 k CyberPi

17



Specifikacie

Specifikéacie

Popis

Mikroprocesor

GD32F403

Batéria

3,7 V, 2500 mAh

Balenie: Sada (batéria sucastou balenia)
Typ batérie: Litium-i6bnova batéria
Hmotnost batérie: 44,6 g

Watt hodiny na batériu (Wh): 9,25 Wh
Obsah litium: 1,07 g

Napatie litiovej batérie: 3,7 V

Vstupné napatie a prud

5V, 2000 mA (rychle nabijanie)

5V, 500 mA (nabijanie poCas prevadzky)

Vystupné napatie a prud

5V,6A

Zivotnost batérie

3-6 hodin (v beznych scenaroch pouzitia, len pre orientaciu)

Doba nabijania

80 minut (v rezime rychleho nabijania)

Vydrz batérie

Kapacita batérie zostava na urovni 70 % alebo vy3Sej po 800 nabitiach a
pouzitiach (pri 20 = 5 °C, vybijanie 0,2 C).

Rezim komunikacie

Sériova komunikéacia: medzi hlavnou riadiacou doskou a rozsSirujicou doskou
Digitalne signaly: na digitdlnom servo
porte PWM signaly: na porte DC motora

Verzia hardvéru

V1.0

Poznamka:

m V litium-idnovej batérii dochadza k samovybijaniu. Ak budete mBot2 shield skladovat s napatim batérie nizSim ako 3,6
V po dIhSiu dobu, batéria sa nadmerne vybije a jej vnatorna Struktira sa mdze poskodit, €o znizi vydrz batérie. Preto,

ak chcete mBot2 shield skladovat dIhSi €as a zachovat’ batériu neposkodend, je potrebné batériu raz za tri az Sest’

mesiacov nabit na 3,8-3,9 V (najlepsie napétie pre skladovanie je 3,85 V), €o umoZziiuje hibku vybijania 40 % aZ 60

%.

® Ulozte Stit mBot2 pri teplote 4 °C az 35 °C na suchom mieste alebo ho chrarte pred vihkostou pomocou obalu.

® Chrante ho pred teplom a priamym slne¢nym Ziarenim.

18



Ultrazvukovy senzor 2

Ultrazvukovy senzor 2 sa pouziva na meranie vzdialenosti medzi prekazkou a senzorom. Vysiela€ na lavej strane vysiela
ultrazvukoveé viny a prijimac na pravej strane prijima odrazené ultrazvukoveé viny.

Specifikacie
B vystupny rozsah: 5-300 cm (Vystupna hodnota je 300, ak je zistena vzdialenost’ mimo vystupného rozsahu.)

® Chyba vystupnej hodnoty: +5 %

Principy fungovania

Ludia dokazu pocut’ zvuky s frekvenciou od 20 do 20 000 Hz. Zvukové viny s frekvenciou vy$Sou ako 20 000 Hz sa
nazyvaju ultrazvukové viny. Zvukové viny sa odrazaju od prekéazok, na ktoré narazia, a zachytava ich prijimac

ultrazvukového senzora. Na zéaklade ¢asu medzi vyslanim a prijatim signalu je mozné vypocitat’ vzdialenost medzi

ultrazvukovym senzorom a prekazkami.

Detekcia a ur€enie vzdialenosti
Na zistenie vzdialenosti medzi prekazkou a ultrazvukovym senzorom 2 pouzite:

8 ultrasonic2 1 @ distance to an object (cm)

Na ur€enie, ¢i sa prekdzka nachadza v rozsahu vystupu od 5 cm do 300 cm, pouZzite:

9 ultrasonic2 1 ¥ out of range?
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Funkcie detekcie a urCovania vzdialenosti sa zvyCajne pouzivaju na implementaciu vyhybania sa prekazkam.

Napriklad:

@B when button A w pressed
repeatuntil & B button B ¥ pressed?

if E ultrasonic2 1 * out of range? then

.E?o moves forward ¥ at @ RPM

g ultrasonic2 1 w distance to an object (cm) @ < @ then

turns  left » @ ° until done

moves forward ¥ at @ RPM

.%0 stop encoder motor all »

Ked' sa v dosahu detekcie ultrazvukového senzora 2 nenachadza zZiadna prekadzka, mBot2 sa pohybuje dopredu
rychlostou 100 otacok za minutu; ked je detegovana prekazka, pohybuje sa dopredu rychlostou 50 ota€ok za minatu; a
ked je vzdialenost’ medzi prekazkou a nim kratSia ako 20 cm, otoCi sa dolava.

Vyjadrovanie emocii a informacii

Ultrazvukovy senzor 2 je vybaveny 6smimi modrymi LED diédami. Programovanim ich jasu mézete ultrazvukovy senzor 2

pouzit' na vyjadrenie roéznych typov emdcii a informacii.

Modréa LED x
8

20



Priklad 1:

OB when button A ® pressed

@B shaken ¢ detected? _ then

ultrasonic 2 1 turns off ambient light all »

ultrasonic 2 sets ambient light 1 w brightness to @ %

ultrasonic 2 sets ambient light 2 w  brightness to @ %
ultrasonic 2 sets ambient light 5 ¥ brightness to @ %
ultrasonic 2 1 sets ambient light 6 ® brightness to @ %

wait o seconds

E ultrasonic 2 1 turns off ambient light all =

Po stlaceni tlacidla A ultrazvukovy senzor 2 vyjadruje emoéciu Stastia ,usmevom*, ked nim potrasiete.

é; Poznamka: V tomto priklade sa ,,usmev" vykonava rozsvietenim modrych LED diéd v poziciach 1,2, 5a 6 a
zhasnutim tych v poziciach 3, 4,7 a 8

Alternativne mdzete na vyjadrenie emdcie pouzit’ blok emdécii, ktory je k dispozicii v mBlock 5:

E ultrasonic2 1 v displays emotion standby w

standby

happy
dizzy

raise eyebrows
think

21



Priklad 2:

E ultrasonic2 1 ® sets ambient light all ®* brightness to E ultrasonic2 1 * distance to an object (cm) %

Po stlaceni tlagidla A umiestnite prek&zku blizko ultrazvukového senzora 2 a potom ju pomaly od neho odsunite.

MozZete vidiet, Ze modré LED diody sa rozsvietia, ked pohybujete prekazkou. VysSia jasnost’ indikuje vacSiu vzdialenost'.

Stvorkolovy RGB senzor

Stvornasobny RGB senzor vyuziva viditelné svetlo ako doplnkové osvetlenie, &o vyrazne znizuje rusenie okolitého
svetla. Okrem toho poskytuje funkciu rozpoznavania farieb. Nova funkcia kalibracie okolitého svetla tiez znizuje ruSenie

okolitého svetla pri sledovani linie.

Stvornasobny RGB senzor

Plastové puzdro pre zlepSenie odolnosti a
kvality

Ano

Snimac sledovania linie

4

Farebny senzor

4 (slazia aj ako senzory sledovania linie)

Svetelny senzor

4 (slazia aj ako senzory sledovania linie)

Doplnkové osvetlenie

Viditelné svetlo

Kalibracia okolitého osvetlenia na vyrazné zniZzenie
rusSivého vplyvu okolitého osvetlenia

Ano
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Specifikacie
Rozsah detekcie: 5-15 mm od detekovaného objektu
Popis tlacidla
Dvojité stlacenie: Pri dvojitom stlaceni tlaCidla zacne Stvority RGB senzor ucit' sa pozadie a liniu pre sledovanie linie.

Umistite svetelné senzory na pozadie mapy drahy sledujlcej liniu a dvakrat stlacte tlaCidlo. Ked uvidite, Ze LED diédy
indikujuce stav sledovania linie rychlo blikaju, pohybujte senzormi zo strany na stranu nad pozadim a liniou, kym LED
diédy neprestanu blikat. Trva to priblizne 2,5 sekundy. Ziskané hodnoty parametrov sa automaticky ulozia. Ak sa ucenie
nezdafi, LED diédy pomaly blikaju a je potrebné zacat' ucenie znova.

DIhé stlacenie: Pri dlhom stlaceni tla€idla Stvority RGB senzor prepne farbu vypliovych svetiel. Vo vSeobecnosti nie je
potrebné menit’ farbu. Farba sa nastavi automaticky po dokonceni ucenia.

DalSie informéacie o Stvoritom senzore RGB néajdete na stranke support.makeblock.com/hc/en-us/articles/24279693845527.,

4. PriruGka mBlock 5

mBot2 mdzete programovat pomocou mBlock 5.

Podrobnosti o programovani pomocou mBlock 5 najdete
na stranke support.makeblock.com/hc/en-
us/sections/360001829013 Po zvladnuti pouzivania mBlock
5 mobzete vyskuSat nasledujuce programovacie projekty na
mBot2. Tieto programovacie projekty mbzete tiez predstavit
vo svojich triedach, aby bolo vyu€ovanie zabavnejSie.
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:
mBo' (S hines di Surprising V\Iariety of
L’iﬂ‘é‘FdﬂQwing',* Sensors in mBot?2

St g’r b
4/ A
What Treasures Lie What Is an g
WithinmBot?2 Ultrasonic Sensor

N -

Poznamka: Okrem programovacich projektov mézete tri mapy sledovania linii pouzit’ aj na iné vyucbové projekty.
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5. Aktivity v triede

V tejto Casti budete viest' Studentov k objavovaniu sveta technoldgii a inovacii prostrednictvom programu Future City.
Programovanim mBot2 budu Studenti plnit’ sériu Uloh, ktoré ich budd velmi bavit'.

Program Future City m6ze Studentom pomaoct”

8 zdokonalit’ programovacie zru¢nosti programovanim mBot2 pomocou grafickych blokov a vyuzivanim senzorov a
ovladacich funkecii.

® podporit rieSenie problémov a logické myslenie rieSenim problémov, s ktorymi sa stretnu pri ovliadani mBot2.

8 podporovat’ timovu spolupracu prostrednictvom kooperécie s ostatnymi pri plneni tloh.

Uvod

Blok solarnej konverzie

Solarny Stvorcek
Inteligentny blok jadra

Inteligentné riadiace centrum

) . Blok vedenia Maglev
Vychodis

kova
pozicia A

Hub Maglev

Vychodiskov
a pozicia B

& Solarny konverzny blok: premiena solarnu energiu na €istl energiu, ktora nepretrzite napaja mesto.
® |nteligentny jadrovy blok: funguje ako mozog mesta buduicnosti a riadi vSetky systémy v meste.

2 Blok vedenia Maglev: poskytuje dopravné sluzby pre Mesto budicnosti.

B Solarny Stvorcek: dodava energiu solarnemu konverznému bloku.

® Inteligentné riadiace centrum: dodava energiu inteligentnému jadrovému bloku.

® Maglev hub: dodava energiu do maglevového navadzacieho bloku.

% Startovacie pozicie A a B: Startovacie pozicie dvoch mBot2.
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Pripravy

1. Nalepte energetické nalepky na tri zlté bloky, pricom na Sest’ stran kazdého bloku nalepte Sest’ nalepiek rovnakej
farby. ZvySné energetické nalepky si riadne odlozte pre buduice pouzitie.

000606

0000

2. Umistite tri energetické bloky na mapu.
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Popis ulohy ,, “
Ciel

Cielom je naprogramovat a ovladat dva mBot2 tak, aby splnili nasledujice Glohy pomocou technoldgii sledovania linii,
ultrazvuku a rozpoznavania farieb:

Presurite blok solarnej konverzie na solarne namestie a blok magnetického vedenia na magneticky uzol.

Presunite blok inteligentného jadra do inteligentného riadiaceho centra.

Cesta

Cesta
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Pokyny

® Vysvetlite Studentom ulohy aktivity, vratane principov Ulohy a podmienok vitazstva.

® Rozdelte Studentov do dvojclennych timov. Poziadajte jedného Clena, aby vytiahol kartu s Glohou.

® Poucte Studentov, aby napisali programy na zaklade ulohovych kariet, ktoré si vytiahli.

® Poziadajte ziakov, aby umiestnili dva mBot2 do Startovacej oblasti a po umiestneni mBot2 dali signal.

® Dajte prikaz ,Start* a spustite Easomieru. Dvaja Studenti v jednom time stlacia tlagidlo Startu svojho mBot2.
m Po dokonceni Ulohy zastavte Casomieru.

= Skontrolujte skére a €as vSetkych timov a oznamte vitaza.

Principy aktivity

Pocas aktivity:

@ Studenti sa pocas aktivity nesmu dotykat’ energetickych blokov. Ak vdak mBot2 prestane fungovat, zastavi sa
alebo vyjde mimo mapu, ¢lenovia timu mézu mBot2 ru¢ne presunit do pociatoénej polohy a skusit to znovu. Cas
vSak nadalej bezi.

8 Pri spolo¢nych Ulohach sa dva mBot2 nesmu dotykat'.

® Studenti ziskavaju body len vtedy, ak sa inteligentny jadrovy blok, solarny konverzny blok alebo magneticky navadzaci
blok dotkne urceného ciela.

Po aktivite:

8 Na konci kazdého kola aktivity musia Studenti vratit' energetické bloky spat’ do povodnej polohy.

Body a podmienky vitazstva

Aktivita llustracia Skére
Blok na premenu sIne¢nej energie je posunuty na
slnecné policko. 100
Blok magnetického vedenia je posunuty do
magnetického uzla. 100
Blok inteligentného jadra je posunuty do
inteligentného riadiaceho centra. 200

Vitazstvo: Na konci Ulohy vyhrava tim s najvyssim skére. V pripade remizy vyhrava tim, ktory Glohu splnil za najkratsi
cas.
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Vykonajte ulohy ,, “
Uloha &. 1 — Nezavislé alohy

ZatlaCte blok na premenu sineCnej energie na sinecné pole.  Zatladte blok magnetického vedenia do magnetického uzla.

Programy

mBot2-A mBot2-B

MoZzete zmenit jednotku vzdialenosti z na . Upozoriiujeme, Ze hodnotu vzdialenosti je

. Skuto&na vzdialenost a uhol mBot2 sa liia v zavislosti BAF§PRRAMERbt2 a nastaveni mapy.
Hodnoty pouzité v tejto prirucke slizia len ako orientacné.
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Uloha 1 — Spolupréaca

mBot2-A a mBot2-B spolupracuju, aby posunuli inteligentny blok v strede viavo do inteligentného riadiaceho centra.

Programy

mBot2-A mBot2-B
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Uloha 2 — Nezavislé tlohy

Zatlacte blok na premenu sinecnej energie na slnecné namestie.

uzla.

Programy

mBot2-A

Posunte blok magnetického vedenia do magnetického

mBot2-B
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Uloha 2 — Spolo¢na uloha

mBot2-A a mBot2-B spolupracuju, aby posunuli inteligentny blok v strede doprava do inteligentného riadiaceho centra.

Programy

mBot2-A mBot2-B
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Popis programov

Program sledovania Ciary

Funkcia sledovania linie je potrebna v oboch ulohach. Preto zavadzame vlastny blok ,sledovanie linie“, aby sme ulohu
zjednodusili. Mozete si tiez vytvorit' vlastné bloky podla pokynov v tomto odkaze: www.yuque.com/makeblock-help-

center-en/mblock-5/my-blocks

V programe sledovania linie hodnota 1 Stvorcového RGB

senzora oznacuje detekciu Ciernej linie, zatial o hodnota 0

oznacuje detekciu pozadia. Kontrolou, €i dve sondy ,R1“ a

,L1" Stvorcového RGB senzora detekujud €iernu liniu, mdzete

urcit,, €¢i sa mBot2 odchyluje od Ciernej linie.

Napriklad, ked' sa pre sondy ,R1" a ,L1" vrati hodnota 10 alebo

01, mBot2 sa odchyli od Ciernej €iary a upravi svoju polohu

otocenim dolava alebo doprava.

Port mBuild

Port mBuild |

Svetelny senzor

Po zapnuti za¢ne sledovat €iaru a po zisteni krizovatky (hodnota

Stvorcového RGB senzora: 1111) sledovanie Ciary zastavi.

1. Pohybuje sa dopredu, aby presne dorazil na krizovatku.
2. Na krizovatke sa oto¢i o 90° dolava.

3. Pohybuje sa dopredu a tlaci blok na premenu slne¢nej
energie naslnec¢né namestie.

Pohybuje sa mierne dozadu, aby sa nedotkol bloku. Potom sa

Pokracuje v sledovani linie, kym nezisti krizovatku (hodnota
Stvorcového RGB senzora: 1111).

1. Pohybuje sa dopredu, aby presne dorazil na krizovatku.

2. Na krizovatke sa otoc¢i o 90° dolava.
3. Pohybuje sa dopredu a tla&i inteligentny blok do stredu
krizovatky na mape.

Pohybuje sa dozadu, aby sa vyhol zrdzke s mBot2-B.

Programy pre Glohovu kartu 1 -
Doplnkové
mBot2-A svetlo x 4
oto€i.
E—
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mBot2-B

Po zapnuti zacne sledovat €iaru a po zisteni krizovatky

(hodnota Stvorcového RGB senzora: 1111) sledovanie Ciary
zastavi.

1. Pohybuje sa dopredu, aby presne dorazil na krizovatku.
2. Na krizovatke sa oto¢i o 90° doprava.

3. Pohybuje sa dopredu a tlac¢i blok magnetického vedenia
k magnetickému uzlu.

Pohybuje sa mierne dozadu, aby sa nedotkol bloku. Potom sa
otoci.

i oznaduje
T-krizovatku. mBot2 prestane
i sledovat liniu.

Pokraduje v sledovani Giary’
i najmenej pat  sekandkym
Esonda R2 S&tvorcového RGB
—P senzora nezisti Ciaru, ¢o

1. Pohybuje sa dopredu, aby presne dorazil
na T-krizovatku.

2. Na T-krizovatke odboci o 90° doprava.

Preco sa pouziva

Casovac?

3. Pohybuje sa dopredu sledovanim linie, kym jeho
Stvority RGB senzor nezisti zItu farbu, o znamena, ze
posunul inteligentny blok jadra do inteligentného riadiaceho
centra.

4. Zastavi sa.

mBot2 zastavi sledovanie linie, ked' zisti odboCku (hodnota stavu jeho Stvorcového RGB senzora sa zmeni na 0111).
Aby sa tomu zabranilo pri ota¢ani mBot2, bola zavedena funkcia Casovaca. Ta zabezpecuje, Ze mBot2 detekuje T-
krizovatku aZ po dokon&eni sledovania iary a otoeni. Upozorfiujeme, 7e dizka asovaca sa meni v zavislosti od

rychlosti mBot2.

33



Programy pre ulohu €. 2

Poznamka: Programy pre mBot2 v Glohe 2 si opacné ako programy v Ulohe 1.

mBot2-A

Po zapnuti zacne sledovat' liniu a po detekovani krizovatky
i (hodnota Stvorcového RGB senzora: 1111) sledovanie linie
i zastavi.

1. Pokracuje v jazde, aby presne dorazil na krizovatku.
2. Na krizovatke odbo¢i o 90° dolava.
3. Pohybuje sa dopredu a tlaci blok na premenu slne¢nej
energie na slnecné namestie.

Pohybuje sa mierne dozadu, aby sa nedotkol bloku. Potom
sa otoci.

EPokraéuje v sledovani ciary
i najmenej pat  sekand, kym
Esonda L2 Stvorcového RGB
i senzora nezisti &iaru, ¢&o
oznacuje

i T-krizovatku. mBot2 zastavi
sledovanie linie.

1. Pohybuje sa dopredu, aby presne dorazil na T-krizovatku.
2. Na T-krizovatke sa otoci o 90° dolava.

3. Pohybuje sa dopredu po linii, kym jeho Stvorcovy RGB
i senzor nezisti Zlta farbu, €o znamena, ze posunul
inteligentny blok jadra do inteligentného riadiaceho centra.

i 4. Zastavi sa.




mBot2-B

Po zapnuti zacne sledovat liniu a po detekovani krizovatky
(hodnota Stvorcového RGB senzora: 1111) sledovanie linie
zastavi.

1. Pohybuje sa dopredu, aby presne dorazil na krizovatku.
2. Na krizovatke odbo¢i o 90° doprava.

3. Pohybuje sa dopredu a tlaci magneticky navadzaci blok
k magnetickému uzlu.

Pohybuje sa mierne dozadu, aby sa nedotkol bloku.
Potom sa otoci.

Pokracuje v sledovani linie, kym nezisti krizovatku (hodnota
Stvorcového RGB senzora: 1111).

1. Pohybuje sa dopredu, aby presne dorazil na krizovatku.
2. Na krizovatke sa otoc¢i o 90° doprava.

3. Pohybuje sa dopredu a tlaci inteligentny blok do stredu
krizovatky na mape.

Pohybuje sa dozadu, aby sa vyhol zrazke s mBot2-A.
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1.Kde mdézem ziskat dalSie informéacie o produkte a navrhy na rieSenie
problémov? support.makeblock.com/hc/en-us

2. Kde mézem néjst’ kurzy mBot2?
Kurzy STEM : makeblock.com/collections/stem-classes

3.Ako mbézem kontaktovat' technickd podporu
Makeblock?support@makeblock.com alebo
service@makeblock.com
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makeblock

Vyrobca: Makeblock Co., Ltd.

Adresa: Floor 4, Building C3, Nanshan iPark, No. 1001 Xueyuan Avenue,
Nanshan District, Shenzhen, Guangdong Province, 518000, China
www.makeblock.com

info@makeblock.com

Obchodné podmienky: hitps://www.makeblock.com/general-terms-conditions
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