
Učební text pro studenty: Základy práce s RGB LED diodou 

Úvod do RGB LED diody 

RGB LED dioda je speciální světelná dioda, která může svítit různými barvami. Zkratka RGB 

znamená Red (červená), Green (zelená) a Blue (modrá), což jsou základní barvy, které LED 

dioda využívá. Kombinací těchto tří barev lze vytvořit téměř jakoukoliv jinou barvu. 

 

1. Jak funguje RGB LED dioda? 

RGB LED dioda obsahuje tři malé LED diody (červenou, zelenou a modrou) uvnitř jednoho 

pouzdra. Každá z těchto diod může svítit zvlášť nebo všechny najednou. Kombinací různých 

intenzit (jasu) každé z diod lze vytvořit různé barvy. 

 Červená (R): LED dioda svítí červeně. 

 Zelená (G): LED dioda svítí zeleně. 

 Modrá (B): LED dioda svítí modře. 

Když svítí například červená a zelená LED dioda současně, výsledkem je žlutá barva. 

Přidáním dalších barev a úpravou jejich intenzity lze vytvářet složité barevné kombinace. 

 

2. Jak nastavujeme barvy pomocí hodnot RGB? 

Každou barvu můžeme definovat pomocí tří čísel (hodnot), která odpovídají intenzitě červené, 

zelené a modré diody. Tyto hodnoty se pohybují v rozmezí 0–255, kde: 

 0 znamená, že dioda nesvítí vůbec (vypnuto). 

 255 znamená, že dioda svítí maximální intenzitou (plně zapnuto). 

Pro každou ze tří barev (červenou, zelenou a modrou) nastavujeme specifickou hodnotu. 

Kombinací různých hodnot dostaneme různé barvy. Například: 

 Červená barva: (255, 0, 0) – plná intenzita červené, zelená a modrá jsou vypnuté. 

 Zelená barva: (0, 255, 0) – plná intenzita zelené, červená a modrá jsou vypnuté. 

 Modrá barva: (0, 0, 255) – plná intenzita modré, červená a zelená jsou vypnuté. 

 Bílá barva: (255, 255, 255) – všechny tři barvy jsou zapnuté na plnou intenzitu. 

 Žlutá barva: (255, 255, 0) – kombinace červené a zelené na plnou intenzitu. 

 Fialová barva: (255, 0, 255) – kombinace červené a modré. 

 

3. Vytváření různých barev pomocí RGB 

Každá kombinace tří čísel v rozmezí 0 až 255 vytváří specifickou barvu. Tímto způsobem 

můžete nastavit přesně tu barvu, kterou potřebujete. Některé běžné barvy jsou: 



Barva RGB Hodnoty 

Červená (255, 0, 0) 

Zelená (0, 255, 0) 

Modrá (0, 0, 255) 

Žlutá (255, 255, 0) 

Růžová (255, 105, 180) 

Oranžová (255, 165, 0) 

Bílá (255, 255, 255) 

Fialová (128, 0, 128) 

Příklad: Pokud nastavíte RGB hodnoty na (255, 127, 0), dostanete oranžovou barvu, protože 

červená svítí na plnou intenzitu, zelená na střední intenzitu a modrá je vypnutá. 

 

4. Jak programovat RGB LED diodu? 

Pro ovládání RGB LED diody můžeme použít různé programovací jazyky, například Blockly. 

Základem je naprogramovat diodu tak, aby svítila určitou barvou podle požadovaných hodnot 

RGB. 

Kroky k programování: 

1. Nastavení barvy RGB: 
o Vybereme, jakou barvu chceme vytvořit (např. modrá je RGB = (0, 0, 255)). 

2. Zapnutí LED: 
o Po nastavení hodnot RGB pro barvu zapneme LED diodu a necháme ji svítit 

po určitou dobu (např. 2 sekundy). 

3. Vypnutí LED: 
o Po uplynutí času nastavíme RGB hodnoty na (0, 0, 0), což vypne diodu. 

 

5. Praktické cvičení 

Cvičení 1: Rozsvícení RGB LED diody na modrou barvu po dobu 3 sekund. 

Postup: 

1. Nastavte RGB na (0, 0, 255) pro modrou barvu. 

2. Zapněte LED diodu. 

3. Nechte ji svítit po dobu 3 sekund. 

4. Vypněte LED nastavením RGB na (0, 0, 0). 

Cvičení 2: Experimentujte s vlastními barvami. 



 Zkuste nastavit LED diodu na barvu podle vlastního výběru. Kombinujte různé 

hodnoty červené, zelené a modré, abyste vytvořili barvy jako růžová, fialová nebo 

oranžová. 

 Zkuste rozsvítit RGB diodu v postupném sledu barev (např. nejprve červená, pak 

zelená, pak modrá). 

 

Shrnutí 

 RGB LED dioda kombinuje červené, zelené a modré světlo k vytvoření různých 

barev. 

 Každá barva je určena hodnotami pro červenou, zelenou a modrou diodu v rozmezí 0–

255. 

 Používáním různých hodnot pro RGB můžete programovat světelnou diodu, aby 

svítila prakticky jakoukoliv barvou. 



Učební text pro studenty: Základy pohybu 6osého robotického ramene 

Úvod do robotického ramene 

Roboti, jako je MyCobot, mají schopnost vykonávat přesné pohyby pomocí několika os, které 

jim umožňují různé druhy pohybů, jako je otáčení, zvedání, a manipulace s objekty. V této 

lekci se naučíme základy toho, jak funguje 6osé robotické rameno, jaké pohyby jsou možné a 

jak ovládat jednotlivé osy. 

 

1. Co je to osa v robotickém rameni? 

Osa je směr nebo čára, kolem které se může rameno robota otáčet nebo pohybovat. Každá osa 

je vázána na určitou část robotického ramene, která se může buď otáčet nebo pohybovat 

lineárně. 

 Kloubový pohyb: Robot otáčí části svého ramena kolem pevných os (podobně jako 

lidský loket nebo rameno). 

 Lineární pohyb: Tento typ pohybu znamená přímý posun ramena (nahoru/dolů, 

dopředu/dozadu), což je méně časté u kloubových ramen, ale možné u některých 

robotů. 

Robot MyCobot má 6 os, což znamená, že se může pohybovat ve 6 různých směrech a může 

provádět velmi složité pohyby. 

 

2. Přehled 6 os robota MyCobot 

Každá z os ovládá specifický druh pohybu. Pojďme si je podrobněji vysvětlit: 

Osa 1: Otočení základny (otáčení doleva/doprava) 

 Tato osa ovládá otáčení celého ramena robota vpravo a vlevo. 

 Představte si, že se robot otáčí kolem své základny, podobně jako když se otáčí člověk 

kolem své páteře. 

Osa 2: Zvedání a spouštění ramena (předklon/záklon) 

 Tato osa zajišťuje pohyb ramena nahoru a dolů. 

 Představte si, že robot zvedá nebo spouští rameno, podobně jako když zvednete ruku 

nad hlavu nebo ji spustíte k boku. 

Osa 3: Posun horní části ramena (otáčení dopředu/dozadu) 

 Umožňuje pohyb střední části ramena robota směrem vpřed nebo vzad. 

 Tento pohyb připomíná, když člověk natáhne ruku dopředu nebo ji přitáhne zpět k 

tělu. 



Osa 4: Otočení "lokte" (ohyb nahoru/dolů) 

 Tato osa ovládá pohyb části robota podobný pohybu lokte. Robot může ohýbat nebo 

natahovat své "loketní" klouby. 

 Představte si, že robot ohýbá nebo narovnává svůj loket, podobně jako když člověk 

zvedá nebo natahuje ruku. 

Osa 5: Otočení "zápěstí" (otáčení nahoru/dolů) 

 Umožňuje otáčení robotického zápěstí nahoru nebo dolů. 

 Tento pohyb je podobný, jako když člověk otočí zápěstí tak, aby něco zvedl, nebo ho 

natočí jiným směrem. 

Osa 6: Rotace chapadla (otáčení kolem vlastní osy) 

 Tato osa ovládá rotaci chapadla kolem jeho vlastní osy, což umožňuje otáčení objektu, 

který robot drží. 

 Představte si, že robot otáčí svým chapadlem tak, jako když vy otáčíte svou dlaní. 

 

3. Kloubový pohyb vs. lineární pohyb 

Robotické rameno MyCobot je kloubový robot, což znamená, že většina jeho pohybů je 

založena na otáčení kolem os. Nicméně je možné, aby kombinací těchto os robot vykonával i 

lineární pohyby (např. přímé zvednutí nebo přemístění). 

 Kloubový pohyb: Osa se otáčí kolem pevného bodu. Například pohyb kolem osy 4 je 

kloubový, protože robotický „loket“ se ohýbá nebo natahuje. 

 Lineární pohyb: Kombinací několika os může robot vykonávat přímý, lineární pohyb 

(např. pokud chceme, aby robot posunul ruku přesně nahoru nebo dolů bez otáčení). 

 

4. Jak ovládat pohyby robota pomocí úhlů 

Pohyby robotického ramena jsou určeny úhly, které definují, jak moc se každá osa otočí. 

 Úhel může být v rozmezí 0° až 360° pro úplnou rotaci. 

 Každou osu můžeme nastavit na specifický úhel, což nám umožní přesné nastavení 

pohybu robota. 

Příklad: 

 Otočení osy 1 o 90° způsobí, že se základna robota otočí o 90 stupňů doprava. 

 Nastavení osy 4 na 45° způsobí, že „loket“ robota se ohne o 45 stupňů. 

 

5. Pohybová sekvence robota 



Pro vykonání složitějšího úkolu (např. uchopení a přemístění předmětu) je potřeba 

naprogramovat robot, aby vykonal sekvenci pohybů. Každý pohyb odpovídá určité ose a 

úhlu. 

Příklad pohybové sekvence: 

1. Osa 1 se otočí o 45° doprava (robot se natočí směrem k předmětu). 

2. Osa 2 a osa 3 se ohnou, aby robot dosáhl na předmět (rameno se skloní). 

3. Chapadlo se zavře (osa 6) a robot uchopí předmět. 

4. Osy 2 a 3 se narovnají, aby robot zvedl předmět. 

5. Osa 1 se otočí o 90°, aby robot přemístil předmět na nové místo. 

6. Chapadlo se otevře a položí předmět. 

 

6. Praktické cvičení 

Teď, když jste se seznámili s funkcemi 6osého robotického ramene, si vyzkoušíte vytvořit 

program, který provede jednoduchý pohyb. Zkuste nastavit robota, aby zvedl ruku, uchopil 

předmět, a přemístil jej na jiné místo. 

Postup: 

1. Otočte základnu robota (osa 1) o 30° doprava. 

2. Zvedněte a natáhněte rameno (osa 2 a osa 3). 

3. Zavřete chapadlo (osa 6) pro uchopení předmětu. 

4. Přemístěte předmět otočením osy 1 o dalších 60°. 

5. Otevřete chapadlo (osa 6) a položte předmět. 

 

Shrnutí 

 Osy robota umožňují různé druhy pohybu (otáčení a ohýbání), což umožňuje robotu 

vykonávat komplexní úkoly. 

 Úhly určují přesný rozsah pohybu každé osy. 

 Váš úkol je naprogramovat robota tak, aby vykonával sekvence pohybů, jako je 

zvedání, otáčení, a uchopení předmětů. 

 


