~~Najdi barvu
Pokyny:
Navaz na posledni ukol (Objevujeme senzory I).

Tentokrat si vyber velkou hraci plochu 6 x 6 a poloZ na ni vSechny tFi
kostky - Cervenou, zelenou a modrou (kamkoliv chces).

Robot jezdi nahodné po ploSe a kdyz :

e najde Cervenou kostku - otodi se doleva

e najde modrou barvu - udéla Sileného

e narazi do okraje hraci plochy - otodi se a jede dal
Robot jezdi do té doby, dokud ho sam kodérem nezastavis.

V pravém sloupci pracovniho listu je napovéda, které prikazy mas
pouZit.

Plan hristé
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Vyuziva robota  Vex123.
Materialy byly vytvoreny Mgr. Kristynou Kunovskou v ramci projektu
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https://www.vexrobotika.cz/123
https://www.maphranicko.cz/

~ Metodika pro Objevujeme senzory Il

Rozvijené vysledky uceni (vzdélavaci cile)
Vychazi z Minimaln{ Urovné pro algoritmizaci tfetaka, kdy zak:
e pracuje v realném prostredi ovladajici robota;
e samostatné precte zadani sepsané do dil¢ich krokd, v souladu se zadanim a symbolickym popisem
namodeluje prostredi problému;
e navrhne postup pro dil¢i kroky FeSeni problému s vyuZitim posloupnosti symbolickych zapist prikazd a ty
ovéri v modelu prostredi;
e po zavedeni nahodného jevu do FeSeni problému algoritmizaci navrhne zobecnéni v zavislosti na nahodném

vstupu.
PotFebné zazemi
NevyZaduje zadné zazemi vychazejici z osobniho vzdélavaciho prostfedi Zaka v rémci Standardu Skolniho digitalniho
prostredi.
Dopliujici informace
e aktivita je na trovni ® a je uréena pro polovinu vzdélavaci jednotky;
e pred aktivitou pro kazdého zapojeného zaka pripravte Hristé pro VEX123 a sadu znacek.

Didaktika reSeni
Zaci navazuji na predchozi aktivitu, opét pouZzivaji senzory a vytvari v programu podminky.
Mame naprogramovat robota tak, aby se pri setkani s Cervenou barvou otocil doleva a pfi setkani se zelenou

barvou udélal Stastného. Idealni je postavit na hraci plochu kostky ze sady VEX 1Q, ale mGzeme pouZzit jakoukoliv
jinou barevnou prekazku (mlzeme sii vyrobit).

Kostky ze sady VEX 1Q

Oproti minulé uloze bude robot jezdit po hraci ploSe do té doby, nez ho Zak zastavi tlacitkem na kodéru.

Novy je zde pfikaz pro podminku , ktery zkontroluje, zda robot nenarazi na n&jaky objekt. Po tomto piikaze
odmince) musi nasledovat dalsi prikaz, ktery ma fici, co se ma stat pfi narazu do mantinelu.. V nasem piipadé ma nasledovat
p p ry p prip

turn random 6’

Aby se vSechny podminky v programu ukondili, pouzijeme piikaz _

Pozn. Reseni:

090

podminkové piikazy pochopit, nechame je, at’ sami objevuji.

Pomtizou si navzajem, o problému diskutuji.
if red
turn left
if blue
act craz)
turna
ifcr
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Vyuziva robota  Vex123.

Materialy byly vytvofeny Mgr. Kristynou Kunovskou v ramci projektu ~ MAP Hranicko.
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