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Vitajte

Vitajte pri pouzivani vzdelavacej supravy mBot2.

mBot2 je robot uréeny na vyucbu programovania. Jeho ovladanim a programovanim mozu deti
objavovat mechaniku, elektroniku a softvérové inZinierstvo. Cielom tejto priru¢ky je poméct
pedagégom pri organizovani a realizacii hodin zameranych na robotiku. Nech ste zaciato¢nik v
programovani alebo skuseny pedagdg, 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 technologii pre vas a
vasich $tudentov. Pripraveni? Start!

PreCitajte si pred pouZitim

® Nevhodné pre deti do 3 rokov.

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

Aby sa predislo 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 bezpe€nostnym incidentom, neumiestnujte tento produkt do vody,
ohna alebo prostredia s vysokou vihkost'ou, teplotou alebo nadmorskou vyskou.

Nepouzivajte tento produkt ani ho nenabijajte v prostredi s teplotou presahujicou 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 &istenim vyrobku tekutinou sa uistite, Ze je vyrobok vypnuty a odpojeny od akéhokolvek externého zdroja
napajania.

® Produkt by mal byt pripojeny k napajaniu v prisnom sulade s obmedzenim poctu napajacich zdrojov.

® Pravidelne kontrolujte vodice, zastréky, kryty alebo iné Casti a v pripade zistenia poskodenia ich prestante pouzivat,

kym nebudu riadne opravené.



1. Zoznamte sa s vzdelavacou sadou

Prehlad

Vzdelavacia sada mBot2 je vzdelavacie rieSenie urCené pre pedagogov na efektivhe vedenie hodin programovania. Tato sada,
ktora sa pysi uloznym boxom a funkciou nabijania, je dobrym pomocnikom pre pedagégov.

mBot2 je vysoko integrovany a rozsirovateiny 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’ idaje z mnohych senzorov mBot2, ako su ultrazvukovy senzor, Stvority RGB senzor a
integrované senzory.

® Prezentujte svoju kreativitu a napady na farebnom displeji s roznymi zvukovymi a vizualnymi efektmi.

® Spustite projekty AloT vyuzitim mBlock 5 a mBot2.

Zoznam dielov v baleni mBot2

Suciastky v tloznej krabici mBot2
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CyberPi Stit mBot2 Ultrazvukovy senzor 2 Quad RGB senzor Enkoderovy motor

> @ o -

Podvozok USB kabel Koleso Mini koliesko Bluetooth dongle
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Motorovy kabel Kabel mBuild (10 cm) Kabel mBuild (20 cm) Skrutkovacé Ulozna krabicka

wy D BN

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

Ulozna krabica mBot2
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Energeticka nalepka

Mapa buducnosti mesta

Nalepka mBot2

Ulozna krabica vzdelavacej sady
mBot2
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Nabijacka a kabel Priru¢ka pre pedagégov
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Programovacie projekty

Mapa sledovania linie
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2. StruCn

Zlozte mBot2 n

V prvej hodine pomézte Ziakom zostavit mBot2 podia nasledujtcich krokov.
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1:1 M2,5*12 mm
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M4*25 mm

Pred utiahnutim skrutiek sa uistite,
Ze pripojovacie kable nie su stlacené
krytom mBot2.
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(Voliteiné) PoZiadajte Siestich $tudentov, aby napisali svoje mena na nalepky a nalepili ich na vrch
mBot2.
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Naprogramujte mBot2 pomocou mBlock 5

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

makeblock | mBlock Educator ~ Community  Developer  Help ¥ Download ® English v

Make with Code

One-stop coding platform tailored to coding education, trusted by 20 million educators, and learners

Block-based coding editor Python coding editor

2. Stiahnite si mBlock podia zariadenia, ktoré pouzivate

Download mBlock

One-stop coding platform tailored to coding education,
trusted by 15 million educators, and leamers

mBlock web version
Chrome browser recommended >> ( Code with blocks ) ( Code with Python )
Support Windows/Mac/Linux/Chromebook

mBlock PC version

Version: V5.4.0 ( Download for Windows ) ( Download for Mac )
Released: 2021.11.30 =y A———

or Win10 (64-bit recommended

Released log >> Previous version >>

mBlock mobile app

’
éﬁ Learn coding in phones and tablets
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3. Porozumejte mBlock 5

mokeblock | mBlock ©, B Fle  Unied as EID B Usor Guide W Examp Programs  Feedback 83 Sattog (i)
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Oblast’ scény: Prezentuje efekt pohybu sprajtu.
Oblast’ zariadenia, sprajtu a pozadia: Umoznuje vybrat’ postavy, nastavit’ pozadie a pripojit’ hardvérové zariadenia.
@Oblast' blokov: Poskytuje bloky na programovanie podia klasifikacie a farby.

@ Oblast skriptu: UmozZriuje vam napisat’ svoj program. Pretiahnite bloky do tejto oblasti a usporiadajte ich v urcitom
poradi, aby ste vytvorili program, ktory méze ovladat’ zariadenia a spraijty.

4. Pripojte mBot2 k pocitacu

= Pomocou USB kabla

® Pomocou Bluetooth dongle

hh‘ S

Otvorte ochranny kryt. Vlozte Bluetooth dongle do USB portu @ Zapnite mBot2.
pocitaca.



¥

e

(@ Stlatte tlatidlo Bluetooth. Indikator na fiom Umistite mBot2 blizko k Bluetooth dongle a pockaijte,

rychlo blika. Dongle Bluetooth prejde do stavu kym sa parovanie Uspe$ne dokongi. 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.

Mode Switch ®

—> :
Upload Live <

Show all connectable devices
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6. Pouzite mBlock 5 na napisanie jednoduchého programu

Bl User Guide W8 Example Programs @ Feedback ¥ Setting ,

¢ Blocks Python

Kliknutim na tuto sivu ikonu mbzete poziadat' o

_vytvorenie Uctu, na ktory budete ukladat’ programy. o ¢

Pouzite programovanie mBlock alebo Python.

Udalosti -
=3
moves forward v at @ RPM for o secs [
Chassis

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

rychlost'ou 50 otacok za minutu po dobu 1 sekundy.

Tieto tlac¢idla sluzia na zvaésenie, zmensenie
~alebo obnovenie povodnej velkosti. Vyskugaijte

ich. : ; o @)
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7. Nahrajte program do mBot2.

Po dokonceni pisania programu kliknite na Upload Code
(Nahrat’ kéd). Program sa nahraje do mBot2 na
vykonanie.

Devices Sprites Background

— Switch to direct
~ connection

Mode Switch (D

Upload

Add
[E] Upload Code ]

C"Q Disconnect )

E@] Setting )

Nabijanie mBot2 n

Vzdelavacia 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 suc¢ast'ou sady. mBot2 mbzete 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 mbzete na ucely skladovania vlozit’ aj zmontovany

mBot2 a montazne naradie.
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3. O mBot2

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 fahko rozsirit. Podporuje mBlock 5 a mBlock-Python Editor a uplatiiuje sa v réznych
vzdelavacich scenaroch, vratane vyuéby vo velkych triedach, komunitnej vyu&by a online/offline vzdelavania a $kolenia.
Pokryva oblasti vyu€by vratane kédovania, tvorcov a robotov, a tak méze uspokojit’ réznorodé vzdelavacie potreby, ako su

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

Port mBuild

Tlacidlo A
(klavesa Return)

Svetelny Mikrofon

senzor

Tlagidlo HOME
makeblock ) (Vstupit' do CyberOS)

Napajanie a datové
rozhranie
(Typ C)

Joystick Gyberil

RGB LED Gyroskop Reproduktor
Akcelerometer

Tlacidlo B

(Potvrdzovacie (Pat)

Plnofareb
ny displej

WiFi + Bluetooth tiagidlo)
ESP32

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

Nazov 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 spolo¢nostou 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 (vy$ka x irka x hibka)
Hmotnost’ 369

Vlastnosti

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

& Systém CyberOS, ktory vam umoznuje spustat’ 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

2 Jeden port pre elektronické moduly na pripojenie elektronickych modulov

2 Jeden port pre rozSirujuce dosky na pripojenie k rozSirujucim doskam

2 Viac integrovanych senzorov, ako napriklad svetelny senzor a gyroskop, ktoré poskytuju viacero typov vystupnych udajov

2 Pat LED diod, ktoré umozhuju prezentovat’ bohaté svetelné efekty

2 Jeden integrovany modul Bluetooth a Wi-Fi, ktory umoznuje bezdroétovd komunikaciu

= Podpora programovania mBlock 5, ktoré je uréené pre pouzivatelov véetkych vekovych kategorii, vratane
tych, ktori nemaju ziadne skidsenosti s programovanim

# Podpora programovania Python, pre ktoré je k dispozicii kniznica cyberpi

15



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 roznym typom elektronickych modulov a rozsirujucich dosiek.

Port na pripojenie rozsirujucich dosiek

Napajacie a datové rozhranie (Type-C)

Port na pripojenie llektronickych modulov

Port micro USB (typ C)
Port Micro USB umozfiuje pripojenie CyberPi k réznym Pri nabijani CyberPi sa uistite, Ze napétie je nizSie ako 6 V.
typom poéitacovych zariadeni na napajanie a Ak je napatie rovné alebo vyssie ako 6 V, méze dojst’ k

komunikaciu poskodeniu hardvéru CyberPi.
Port na pripojenie k rozsirujucim doskam

CyberPi mozete lahko pripojit’ k rozsirujucej doske prostrednictvom portu rozsirujicej dosky. V stidasnosti st pre CyberPi k
dispozicii rozsirujuce dosky Pocket shield (nie je su€ast'ou supravy) a mBot2 shield.

Pocket Shield je vybaveny vstavanou nabijateinou batériou, ktora méze napajat CyberPi, a poskytuje 2-pinové a 3-pinové
rozhrania, ktoré mozno pouZit' na pripojenie serv, LED pasikov a motorov, 8o vyrazne zlep$uje rozsirovateinost’ CyberPi.

Port na pripojenie elektronickych modulov

CyberPi mézete pripojit’ k viacerym elektronickym modulom v sérii prostrednictvom portu elektronického modulu.
CyberPi dokaze inteligentne identifikovat’ adresy modulov, ¢o zjednodusuje programovanie.

Pri pridavani alebo odstrafiovani modulu nemusite nastavovat’ informacie o adresach modulov.

Dalsie informacie o CyberPi najdete na tomto odkaze: support. makeblock.com/hc/en-us/sections/6973045213719.

16



ny Stit mBot2

Stit mBot2 je vybaveny vstavanou dobijatelnou litium-idonovou batériou, ktora méze napajat’ CyberPi. Vdaka
multifunkénym portom, servoportom a motorovym portom méze pohanat’ motory, serva a LED pasiky.

Zap
Vypina¢
nutie
Multifunkény port S1  — Vypn | (e

Multifunkény port S2 utie ;

Port pre jednosmerny

motor M1

Port pre
jednosmerny
motor M2

Vlastnosti

makeblock

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-idnova batéria, ktora slizi na napajanie CyberPi
& Dva multifunkéné porty, ktoré slizia na pripojenie a ovladanie nielen servomotorov, ale aj LED pasikov

& Dva servo porty, sluziace na pripojenie a ovladanie serv

& Dva porty pre jednosmerné motory, sluziace na pripojenie a ovladanie jednosmernych motorov
& Dva porty pre enkodérové motory, sliziace na pripojenie a ovladanie enkodérovych motorov
@ Jeden port CyberPi, ktory umozriuje jednoduché pripojenie mBot2 k CyberPi

17



Specifikacie

Specifikacie Popis

Mikroprocesor GD32F403

3,7 V, 2500 mAh

Balenie: Sada (batéria sucast'ou balenia)
Typ batérie: Litium-ionova 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

Batéria

5V, 2000 mA (rychle nabijanie)
Vstupné napatie a prud

5V, 500 mA (nabijanie pocCas 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)

Kapacita batérie zostava na urovni 70 % alebo vysSej po 800 nabitiach a

Vydrz batérie L. . .
pouzitiach (pri 20 + 5 °C, vybijanie 0,2 C).

Sériova komunikacia: medzi hlavnou riadiacou doskou a rozSirujucou doskou
Digitalne signaly: na digitalnom servo

ReZim komunikacie 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 vnutorna Struktira sa méze poskodit’, €o znizi vydrz batérie. Preto,
ak chcete mBot2 shield skladovat’ dIhsi ¢as a zachovat’ batériu neposSkodendu, je potrebné batériu raz za tri az Sest’
mesiacov nabit’ na 3,8-3,9 V (najlepsie napitie pre skladovanie je 3,85 V), o umoZfuje hibku vybijania 40 % az 60
%.

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

® Chrarite ho pred teplom a priamym slne¢nym Zziarenim.
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Ultrazvukovy senzor 2

Ultrazvukovy senzor 2 sa pouZiva na meranie vzdialenosti medzi prekazkou a senzorom. Vysielaé& na lavej strane vysiela

ultrazvukové viny a prijimac¢ na pravej strane prijima odrazené ultrazvukové viny.

Specifikacie
2 Vystupny rozsah:
® Chyba vystupnej hodnoty: +5 %

5-300 cm (Vystupna hodnota je 300, ak je zistena vzdialenost’ mimo vystupného rozsahu.)

Principy fungovania

Ludia dokazu poéut’ zvuky s frekvenciou od 20 do 20 000 Hz. Zvukové viny s frekvenciou vy$$ou ako 20 000 Hz sa
nazyvaju ultrazvukové viny. Zvukové viny sa odrazaju od prekazok, na ktoré narazia, a zachytava ich prijimac
ultrazvukového senzora. Na zaklade ¢asu medzi vyslanim a prijatim signalu je mozné vypocitat’ vzdialenost’ medzi

ultrazvukovym senzorom a prekazkami.
Detekcia a urcenie vzdialenosti

Na zistenie vzdialenosti medzi prekazkou a ultrazvukovym senzorom 2 pouzite:

E ultrasonic2 1 @ distance to an object (cm)

Na urcenie, &i sa prekazka nachadza v rozsahu vystupu od 5 cm do 300 cm, pouzite:

E ultrasonic2 1 ¥ out of range?
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Funkcie detekcie a urCovania vzdialenosti sa zvy€ajne 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 Ziadna prekazka, mBot2 sa pohybuje dopredu
rychlostou 100 otacok za minutu; ked je detegovana prekazka, pohybuje sa dopredu rychlost'ou 50 otacok za minutu; a
ked je vzdialenost medzi prekazkou a nim kratsia ako 20 cm, oto&i sa dolava.

Vyjadrovanie emdcii a informacii

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

pouzit’ na vyjadrenie roznych typov emaécii a informacii.

Modra LED x
8
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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.

A 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 mbzete na vyjadrenie emadcie pouzit’ blok emdcii, ktory je k dispozicii v mBlock 5:

E ultrasonic2 1 v displays emotion standby w

standby

happy
dizzy

raise eyebrows
think
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Priklad 2:

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

Po stlageni tlacidla A umiestnite prekazku blizko ultrazvukového senzora 2 a potom ju pomaly od neho odsunite.

Mozete vidiet, ze modré LED diody sa rozsvietia, ked pohybujete prekazkou. VysSia jasnost’ indikuje vacsiu vzdialenost'.

Stvorkolovy RGB senzor

Stvornasobny RGB senzor vyuziva viditeiné 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 (sluzia aj ako senzory sledovania linie)

Svetelny senzor

4 (sluzia aj ako senzory sledovania linie)

Doplnkové osvetlenie

Viditeiné svetlo

Kalibracia okolitého osvetlenia na vyrazné znizenie
rusivého vplyvu okolitého osvetlenia

Ano
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Specifikacie
Rozsah detekcie: 5-15 mm od detekovaného objektu
Popis tlacidla

® Dvaojité stlacenie: Pri dvojitom stlaceni tlacidla za¢ne Stvority RGB senzor ucit’ sa pozadie a liniu pre sledovanie linie.

Umistite svetelné senzory na pozadie mapy drahy sledujucej liniu a dvakrat stlacte tlacidlo. Ked uvidite, Zze 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
nezdari, LED diédy pomaly blikaju a je potrebné zacat’ u€enie znova.

® DIhé stlacenie: Pri dlhom stlaceni tlaCidla Stvority RGB senzor prepne farbu vyplhovych svetiel. Vo vSeobecnosti nie je
potrebné menit’ farbu. Farba sa nastavi automaticky po dokonceni u€enia.

Dalsie informacie o §tvoritom senzore RGB najdete na stranke support.makeblock.com/hc/en-us/articles/24279693845527.

4. PriruCka 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 mbzete vyskusat’ nasledujuce programovacie projekty na
mBot2. Tieto programovacie projekty mozete tiez predstavit’
vo svojich triedach, aby bolo vyu€ovanie zabavnejsie.

el

.

)3

)

:
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 $tudenti plnit’ sériu tloh, ktoré ich budu velmi bavit’.

Program Future City mbze Studentom pomoct”

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

B podporit’ rieSenie problémov a logické myslenie rieSenim problémov, s ktorymi sa stretnd pri oviadani mBot2.

8 podporovat’ timovu spolupracu prostrednictvom kooperacie s ostatnymi pri plneni uloh.

Uvod
Blok solarnej konverzie
Solarny Stvorcek
Inteligentny blok jadra
Inteligentné riadiace centrum
i . Blok vedenia Maglev

Vychodis

kova

pozicia A Hub Maglev

Vychodiskov
a pozicia B

& Solarny konverzny blok: premiena solarnu energiu na Cistu energiu, ktora nepretrzite napaja mesto.
2 Inteligentny jadrovy blok: funguje ako mozog mesta buducnosti a riadi vSetky systémy v meste.

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

& Solarny Stvoréek: dodava energiu solarnemu konverznému bloku.

2 |nteligentné riadiace centrum: dodava energiu inteligentnému jadrovému bloku.

2 Maglev hub: dodava energiu do maglevového navadzacieho bloku.

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

1. Nalepte energetické nalepky na tri zIté bloky, pri€om na Sest’ stran kazdého bloku nalepte Sest’ nalepiek rovnakej
farby. ZvysSné energetické nalepky si riadne odlozte pre buduce pouzitie.

g

-~ ©f

,k
=

00 00

2. Umistite tri energetické bloky na mapu.

Uloha 1

Uloha 2
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Popis ulohy,, “
Ciel

Cielom je naprogramovat’ a ovladat dva mBot2 tak, aby splnili nasledujtce tlohy pomocou technoldgii sledovania linii,
ultrazvuku a rozpoznavania farieb:

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

Presunte blok inteligentného jadra do inteligentného riadiaceho centra.
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Pokyny

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

® Rozdelte $tudentov do dvojélennych timov. PoZiadajte jedného &lena, aby vytiahol kartu s tlohou.

® 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 ¢asomieru. Dvaja $tudenti v jednom time stladia tlagidlo tartu svojho mBot2.
m Po dokonceni ulohy zastavte ¢asomieru.

® Skontrolujte skore a Cas vSetkych timov a oznamte vitaza.

Principy aktivity

Pocas aktivity:

s Studenti sa pocas aktivity nesmu dotykat’ energetickych blokov. Ak véak mBot2 prestane fungovat', zastavi sa
alebo vyjde mimo mapu, élenovia timu mézu mBot2 ruéne presunut do podiatoénej polohy a skusit' to znovu. Cas
vS8ak nadalej bezi.

2 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 uréeného ciela.

Po aktivite:

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

Body a podmienky vitazstva

Aktivita llustracia Skoére
Blok na premenu sIne¢nej energie je posunuty na
slnec¢né 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 najvyssSim skoére. V pripade remizy vyhrava tim, ktory ulohu spinil za najkratsi
cas.



Vykonajte ulohy,, “

Uloha €. 1 — Nezavislé ulohy

Zatlacte blok na premenu sinecnej energie na sinecné pole.  Zatladte blok magnetického vedenia do magnetického uzla.

Programy

mBot2-A mBot2-B

E quadrgb sensor 1w line ¥ instatus (151111 @ ?

B quadrabsensor 1v  line w instatus (151111 v 7

Line following

7 |

moves forward ¥ @ cm ¥ until done ¢ moves forward v @ cm ¥ until done

turns  right * @ “ until done

moves forward ¥ cm ¥ until done

turns  left v @ © until done

moves forward v WEEEY c<m ¥ until done

m". moves  backward ¥ o cm ®  until done

moves backward ¥ o cm * until done

turns  left v @ * until done

, turns  left v @“unﬂldone

Mobzete zmenit’ jednotku vzdialenosti z . na-. Upozorfiujeme, ze hodnotu vzdialenosti je

A . Skuto&na vzdialenost a uhol mBot2 sa lidia v zavislosti BAF§RRBEAMARBbt2 a nastaveni mapy.
Hodnoty pouzité v tejto prirucke slizia len ako orientacné.




Uloha 1 — Spolupraca

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

Programy

mBot2-A

Line following

=
=
2
2t

quad rgh sensor 1w

moves forward o cm w  until done

turns  left ® @ “ until done

moves forward v @ cm ¥ until done

moves backward ¥ o cm v until done

mBot2-B

B

A timer(s) >° and E quad rgb sensor 1w probe (1)R2 v detects line w 7

'%. moves forward v @ cm ¥ until done

.%. tums  right * @ until done

probe random ¥ detects yellow v 7

Line following

.%:, stop encoder motor  all »

29



Uloha 2 — Nezavislé tlohy

mBot

Zatlacte blok na premenu sInecnej energie na sinec¢né namestie. Posunte blok magnetického vedenia do magnetického

uzla.

Programy

mBot2-A mBot2-B

&) quadrgbsensor 1%  linew instaus (151111 2 nsor 1% line® instatus (151111 % 2

Line following Line following
£

£

moves  forward w @ cm ¥ until done moves forward v @ cm v until done

turns  left » @ ° until done turns  right v @ ° until done

moves  forward v LY cm v until done

moves forward * (@I com * until done

moves  backward * e em ¥ until done moves backward v e em ®  until done

wrns  left (QEDD ° until done

turns  left » @ * until done
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Uloha 2 — Spoloéna uloha

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

Programy

mBot2-A mBot2-B

OB timer(s) >° and B quadrgbsensor 1w probe (4)12 » detects linew ?
Line following

.% moves forward * @ cm * until done

.% turns  |eft w @ = until done gif moves forward v o cm ¥ until done
E quad rgbsensor 1 ¥ probe random v detects yellow v ? | < moves backward v o cm ¥ until done
Line following

stop encoder motor  all

r - moves forward ¥ e cm ¥ until done

turns  right v @ ° until done
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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. MdZete si tiez vytvorit' vlastné bloky podia pokynov v tomto odkaze: www.yuque.com/makeblock-help-

center-en/mblock-5/my-blocks

define Line following

9 quad rgb sensor 1 * L1,R1's line v instatus (3)11 »+ ? _“then

moves forward ¥ at @ RPM

E quadrgbsensor 1% L1,R1's line v instatus (2)10 v ? _then

turns left v at @ RPM

1%

E quad rgb sensor 1% L1, Rl's line ® instatus (1)01 v ? _then

turns right * at @ RPM

moves backward ¢  at 0 RPM

Svetelny senzor

Programy pre tlohovu kartu 1

mBot2-A

V programe sledovania linie hodnota 1 Stvorcového RGB
senzora oznaduje detekciu &iernej linie, zatial o hodnota 0
oznacuje detekciu pozadia. Kontrolou, ¢i dve sondy ,R1“ a

,L1“ Stvorcového RGB senzora detekuju €iernu liniu, mézete
uréit, &i sa mBot2 odchyiuje od &iernej linie.

Napriklad, ked sa pre sondy ,R1“ a ,L1“ vrati hodnota 10 alebo
01, mBot2 sa odchyli od Ciernej Ciary a upravi svoju polohu
oto&enim dolava alebo doprava.

Port mBuild

Port mBuild

Doplnkové

svetlo x 4

@B when CyberPi starts up

repeat until E guadrgbsensor 1 w line # instatus (15) 1111 w»

?

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.

Line following

moves forward w @ cm *  until done

turne  loft w

2. Na krizovatke sa oto&i o 90° dolava.
3. Pohybuje sa dopredu a tlaci blok na premenu sinecnej
energie naslnec¢né namestie.

A -
-

moves forward v @ cm v

until done

hasbisined -

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

<m

turns left » @  until done

E quadrgb sensor 1w

MoYSS  Colkwara ¥

£
-
&

repeat until line * instatus (15) 1111 »

?

otoéi.

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

Line following

cm *  until done

moves forward w a

o

&%

1. Pohybuje sa dopredu, aby presne dorazil na krizovatku.
2. Na krizovatke sa otodi o 90° dolava.
3. Pohybuje sa dopredu a tlaéi inteligentny blok do stredu

oo}
L)

cm v until done

moves forward v e

o

krizovatky na mape.

moves backward v o cm »  until done

&

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

BB when CyberPi starts up
i ) ! Po zapnuti za¢ne sledovat’ ¢iaru a po zisteni krizovatky
repeat until B quadrgbsensor 1w  line v instatus (151111 % ? (hodnota Stvorcového RGB senzora: 1111) sledovanie Giary
zastavi.
Line following
5
& moves forward v @ ¢m v until done 1. Pohybuije sa dopredu, aby presne dorazil na krizovatku.
@ 5 . 2. Na krizovatke sa otoc¢i o 90° doprava.
@& tums right v @ until done 3. Pohybuje sa dopredu a tladi blok magnetického vedenia
oo k magnetickému uzlu.
@@ moves forward v 10.5 cm v until done
Ec moves backward v o cm v until done ] Pohybuje sa mierne dozadu, aby sa nedotkol bloku. Potom sa
"t otoci.
.Qﬁ turns  left » @ ° until done
OB reset timer Pokracuje v sledovani *éiary.
i najmenej  pat’ sekund( )'kym
isonda R2 Stvorcového RGB
. : : - i
repeat until BB timer(s) > o and E quadrgb sensor 1 * probe (1)R2 * detects line v ? senzora nezisti &iaru, &o
i oznaduje
Line following T-krizovatku. mBot2 prestane
D) sledovat’ liniu.
moves forward @ cm *®  until done
turns right » @ ° until done 1. Pohybuje sa dopredu, aby presne dorazil
na T-krizovatku.
repeat until E quad rgb sensor 1 % probe random ® detects yellow v ? 2. Na T-krizovatke odbogi 0 90° doprava.
: . > 3. Pohybuje sa dopredu sledovanim linie, kym jeho
Line following Stvority RGB senzor nezisti ZItu farbu, 8o znamena, ze
D posunul inteligentny blok jadra do inteligentného riadiaceho
centra.
'%?C stop encoder motor  all v 4. Zastavi sa.

Preco sa pouziva

casovac?
mBot2 zastavi sledovanie linie, ked' zisti odbocku (hodnota stavu jeho Stvorcového RGB senzora sa zmeni na 0111).
Aby sa tomu zabranilo pri otacani mBot2, bola zavedena funkcia Casovaca. Ta zabezpecuje, ze mBot2 detekuje T-
krizovatku aZ po dokon&eni sledovania giary a otogeni. Upozorfiujeme, Ze dizka asovada sa meni v zavislosti od
rychlosti mBot2.
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Programy pre ulohu €. 2

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

mBot2-A

&
.%
n%?él
&

&

B

repeat until

repeat until

OB when CyberPi starts up

Line following

E quad rgb sensor 1w

line v

moves forward v @ cm * until done

turns left » @ ° until done

moves forward » @ cm * until done

moves backward * o cm *  until done

turns left w @ ° until done

in status

(151111 =

?

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 odbogi o 90° dolava.
3. Pohybuje sa dopredu a tla¢i blok na premenu sine¢nej

energie na slne¢né namestie.

Pohybuje sa mierne dozadu, aby sa nedotkol bloku. Potom

sa otogi.

reset timer

Line following

&

&

repeat until

moves forward * @ cm *  until done

turns left w @ ° until done

Line following

&

stop encoder motor all v

OB timer(s) >° and E quad rgb sensor 1% probe (4)L2 v detects linew ?

E quad rgbsensor 1 ¥ probe random v detects vyellow v ?

Pokracuje v sledovani ciary
i najmenej pat sekund, kym
i sonda L2 s$tvorcového RGB

senzora nezisti Ciaru, ¢o

i oznaduje

i T-krizovatku. mBot2 zastavi
s i sledovanie linie.

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

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

i 4. Zastavi sa.
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mBot2-B

@B when CyberPi starts up
repeat until E quad rgb sensor 1 w line »

Line following

£

moves forward » @ cm ¥ until done

turns right w @ ° until done

moves forward » 10.5 cm ¥ until done

£

fg

moves backward » o cm ® until done

turns left w @ ° until done

repeat until E quadrgbsensor 1%  line *

Line following

moves forward v o cm * until done

turns right » @ ° until done

moves forward e cm *  until done

moves backward » o cm * until done

in status

(15) 1111 =

?

Po zapnuti za¢ne sledovat’ liniu a po detekovani krizovatky
(hodnota $tvorcového RGB senzora: 1111) sledovanie linie
zastavi.

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

3. Pohybuje sa dopredu a tla¢i magneticky navadzaci blok
k magnetickému uzlu.

in status

(15) 1111 »

?

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

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 mbézem ziskat’ dalSie informacie o produkte a navrhy na rieSenie
problémov? support.makeblock.com/hc/en-us

2. Kde mézem najst’ kurzy mBot2?

Kurzy STEM : makeblock.com/collections/stem-classes

3.Ako mbézem kontaktovat’ technicku podporu
Makeblock?support@makeblock.com alebo
service@makeblock.com
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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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