Priprava pro uditele na lekci programovani LED diody na hlavé robota
MyCobot

Cil hodiny:

o Naucit studenty zéklady prace s RGB LED diodou na hlavé robota MyCobot.
e Studenti budou schopni programovat LED diodu pomoci Blockly, nastavovat rizné
barvy a ovladat ¢asovy prib¢h rozsviceni a zhasnuti.

Pomiicky a technické vybaveni:

e MyCobot (robot s LED diodou na hlave¢).

e PocitaCe s nainstalovanym softwarem (MyCobot Studio nebo jiné Blockly rozhrani).
o USB kabel pro pfipojeni robota k pocitaci.

e Projektor nebo interaktivni tabule pro demonstraci postupu.

e Pracovni listy s instrukcemi k programovani LED diody (volitelné).

Struktura hodiny:

1. Uvod do prace s LED diodou (5 min)
o Kratké vysvétleni, jak funguji RGB LED diody (zékladni principy barevného
spektra a nastaveni barev pomoci hodnot RGB).
o Ukazka, kde se na robotu nachazi LED dioda (hlava robota).

Piiklady otazek na studenty:

o Co vite o fungovani LED diod? Jaké barvy lze vytvofit kombinaci hodnot
RGB?
2. Predstaveni Blockly a ovladani LED diody (10 min)
o Struc¢né zopakovani prace s Blockly.
o Ukézka, jak pouzit Blockly pro ovladani robota MyCobot.
o Vysvétleni, jakym zplisobem miZeme nastavit RGB hodnoty, aby LED dioda
svitila urcitou barvou (napft. ¢ervend, zelend, modra).

Kli¢ové body:

o RGB LED dioda kombinuje tii zakladni barvy: ¢ervenou (R), zelenou (G) a
modrou (B), pomoci hodnot 0-255.
o LED lze zapnout pomoci specifickych hodnot RGB a vypnout nastavenim
hodnot na 0.
3. Programovani LED diody (15 min)
o Studenti sleduji ukazkovy program, kde LED dioda sviti modie po dobu 2
sekund a poté se vypne.

Ukazkovy program v Blockly:

Nastaveni robota na spravny port.

Nastaveni LED na RGB (0, 0, 255) pro modrou barvu.
Cekani 2 sekundy.

Vypnuti LED pomoci RGB (0, 0, 0).
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Aktivita:

o Studenti si sami vyzkous$i naprogramovat rozsviceni LED diody na jinou barvu
podle zadanych hodnot RGB (napft. ¢ervena, zelen4, fialova).
4. Diskuze a upravy programu (10 min)
o Studenti mohou programovat rizné barvy LED diody a ménit Cas, po ktery
bude svitit.
o ZkouSeni kombinaci RGB pro vytvofeni barev, napt. oranzova (255, 165, 0),
rizova (255, 105, 180).
o Ucitel pomaha studenttim s dolad’ovanim jejich programd.
5. Shrnuti a zavérecna diskuze (5 min)
o Shrnuti, co se studenti naucili — prace s RGB LED, programovani ¢asovych
zpozdéni a pouziti Blockly.
o Diskuze 0 moznostech dalsiho vyuziti LED diody v kombinaci s jinymi
funkcemi robota.

Cile hodiny:

e Studenti se nauci, jak programovat LED diodu na hlavé robota MyCobot.
e Studenti budou schopni nastavit riizné barvy pomoci hodnot RGB a kontrolovat
Casovy prub¢h rozsviceni.

Tipy pro ucitele:

e Povzbuzujte studenty, aby experimentovali s riznymi kombinacemi RGB hodnot a
objevovali nové barvy.

e Udrzujte hodinu interaktivni tim, ze studenty vyzvete k individudlnimu vyzkouseni
nastaveni LED diody.

e Podporujte spolupraci mezi studenty pfi tvorb¢ zajimavéjsich svételnych efekta.



Priprava pro ucitele na lekci programovani pohybu ramene a uchopeni
predmétu robota MyCobot

Cil hodiny:

e Naucit studenty zdkladni ovladani pohybii robota MyCobot pomoci jeho Sesti os.
e Studenti se nauci, jak naprogramovat robota tak, aby vykonal jednoduché pohyby
ramene a provedl uchopeni predmétu pomoci chapadla.

Pomiicky a technické vybaveni:

e MyCobot (60sy robotické rameno s chapadlem).

e Pocitace s nainstalovanym softwarem (MyCobot Studio nebo jiné Blockly rozhrani).
o USB kabel pro ptipojeni robota k pocitaci.

e Pfedmeéty, které bude robot uchopovat (napt. maly mic¢ek nebo kostka).

e Projektor nebo interaktivni tabule pro demonstraci postupu.

e Pracovni listy s instrukcemi k programovani pohybu a chapadla (volitelné).

Struktura hodiny:

1. Uvod do pohybu robotického ramena (5 min)
o Vysvétleni, jak funguje 60sy robot — zakladni principy prace s jednotlivymi
osami (tthly pohybu).
o Kratka ukéazka, jak robot pouziva osy k pohybu (pohybovani ramenem a
chapadlem).
o Struc¢né predstavte uchopovaci mechanismus (chapadlo robota) a jeho funkeci.

Piiklady otazek na studenty:

o Co myslite, Ze je hlavni vyhodou pohybu pomoci 6 os?
o Jaké pohyby by mél robot provadét, aby dokézal uchopit a pfemistit predmét?
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2. Predstaveni ovladani pohybu v Blockly (10 min)
o Ukazka, jak pomoci Blockly ovladat jednotlivé osy robota.
o Vysvétleni, jak nastavujeme tihly jednotlivych os pro dosaZeni specifickych
poloh ramena.
o Ukéazka, jak otevfit a zaviit chapadlo pro uchopeni pfedmétu.

Kli¢ové body:

o MyCobot ma 6 os, z nichz kazda ovlada urcity pohyb (otaceni, zvedani,
natahovani).
Pohyby jsou definovany thly v rozsahu kazd¢ osy.
Chapadlo lze programovat pro otevirani (uchopeni predmétu) a zavirani
(poloZeni predmétu).

3. Programovani zakladniho pohybu a uchopeni predmétu (15 min)

o Studenti sleduji ukazkovy program, ktery pohybuje ramenem a chapadlem

robota, aby uchopil a polozil ptredmét.



Ukazkovy program v Blockly:

Nastaveni robota na spravny port.

Nastaveni thll pro v§echny osy, aby robot provedl zakladni pohyb (zvednuti a
piremisténi).

Zavteni chapadla (uchopeni predmétu).

Nastaveni uhlt pro premisténi pfedmeétu na jiné misto.

Otevieni chapadla (polozeni predmétu).

Aktivita:

o Studenti si sami vyzkous$i naprogramovat pohyb robota a uchopeni ptedmétu
podle nasledujici struktury:
= Nastavit pozici robota pied uchopenim predmétu.
= Zavtit chapadlo.
= Pfemistit pfedmét na nové misto.
= Oteviit chapadlo.
4. Diskuze a apravy programu (10 min)
o Studenti experimentuji s riznymi pohyby a uhly pro dosazeni plynulého
pohybu ramena.
o Ucitel pomaha studentim s dolad’ovanim programu, aby robot efektivné
uchopil a pfemistil predmét.
o Studenti mohou zkusit ménit rychlosti pohybu a koordinovat jednotlivé osy pro
piesné umisténi predmétu.
5. Shrnuti a zavérefna diskuze (5 min)
o Shrnuti toho, co se studenti naucili — programovani pohybu Sesti os a
manipulace pfedméty pomoci chapadla.
o Diskuze o moznych vylepSenich programu, napft. ptidani senzori pro detekci
predmétu.

Cile hodiny:

e Studenti se nauci, jak programovat zdkladni pohyby 60sé¢ho robota MyCobot.
o Studenti pochopi, jak pouzivat chapadlo robota k uchopeni a pfemisténi predméta.

Tipy pro ucitele:

e Povzbuzujte studenty, aby spolupracovali na programovani riznych pohybt a tichopu.

e Udrzujte hodinu praktickou, nechte studenty pracovat co nejvice s robotem, aby si
osvojili manipulaci s redlnymi objekty.

o Pokud maji studenti problém s pfesnosti pohybu, pomozte jim spravné nastavit thly
jednotlivych os.



