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Robotika jako nastroj pro rozvoj klicovych
kompetenm
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8:30-9:30

9:30-10:00

9:30-10:00

10:00 - 10:15

11:00-12:00

12:00-12:10

12:10-13:00

13:00 - 15:00

Robotika a jeji misto na skolach
Jak podporuje robotiku na Skolach AV MEDIA

Vybér z praktickych workshop |
* Zaciname s Ozoboty (Eva Fanfulovad), sal A
* Seznameni se SAM Lab kits (Martina Jedlickovad), sal C

Vybér z praktickych workshopt |
* Zaciname s Ozoboty (Eva Fanfulovad), sal A

* Seznameni se SAM Lab kits (Martina Jedlickovad), sal C

Pauza

Vybér z praktickych workshop Il

+ Lego WeDo: stavba + programovani robota, vhodné pro 1.st. ZS (Stépdnka Baierlovd), sdl C
« VEX IQ: stavba + programovani robota, vhodné pro 2. st. ZS (Martin Gembec), sdl A

* Jednoduché programovanis Ozoboty: prostfedi Ozoblocky (Eva Fanfulovd), sal D

Ukonceni konference

Obéd

Workshop k robotické soutézi VEX 1Q Challenge 2019, sd/ A
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Inspirativni ¢lanky, webinare,
NAVODY

l“

Iénky O\ zacete copotenete -

Novinky a zajimavosti ze svéta interaktivn

inych mist: 36

WEB - Jak rozjet krouZek robotiky

Nalezeno 19 vysledkl

Robotika se dostéva stle vice do popfedi zajmu $kol. Co ale délat, k¢

” 1
Zkusenosti? Jednou 2 nejsnazsich cest, jak si ji oshat, je krouZek robol o 2 3 4 5 6 7
nejlepsi vyulit | v béiné vyuce

Nalezeno 24 vysledkl
Misto kondni: SMART Bridgit/Videokonferenini Lektor: Mgr, Martl
systém o 2 3

Cena: Zdarma Typ: Webinéfe

BETT 2019: budoucnost je tady

R Zofimevé tp

n

vana MelZkové

Volnych mist: 47

WEB - Polytechnické vzdélavani a robotické hracky

1€ uws
. — s
Robotické 27 08.02.2019 Ceiy Qének =p VEX EDR V5 Clawbot - vod na sestaveni
obotick

robotice uZ na

ky jsou v dnesni dobé jednou z cest jak zadit u déti bul
tupni zékladni Skoly

VEXEDRVS Flip -n

VEX 10 - ndvod na ins
Misto konani: SMART Bridgit/Videokonferenéni Lektor: Mgr. Stepd Vyhlaseni soutéie VEX Challenge i o i
< Lk - 1 VraSen souTEzE zowzm; Metodika VEX IQ - pracovni Glohy pro 7aky a pfirucky utitele
systém ¥ )
Zajimav leto VEX EDR - pracovni ulohy pro 3 a prirucky uéite
Cena: Zdarms Typ: Webins7e E jim, Metodika VEX EDR - pracovni ulohy pro 2aky a pfirucky utitele
Kara

vergnostl Ukal nformatika

!
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A Domi

&  Trendy

iz  Odbéry

BB Knihovna

£0)  Historie

©  Prehrat pozdéji

=,  Robotika

=,  SMART Notebook...
v Zobrazit dalsi
ODBERY
@ SMART Techn...
s  NakladatelstviFra...
a Robotel

Videa

Prochazet kanaly

mnicudal

P PREHRAT VSE

Robotika

18 videi * 253 zhlédnuti « Posledni aktualizace: 6. 3.
2019

7

Vyuka robotiky rozviji predevsim kreativitu, kritické
mysleni a logiku, komunikacni

schopnosti a tymovou kooperaci. Robotika je aktualnim
trendem podpory vyuky

nejen technickych oboru.

el

(

AV MEDIA pro SKOLY 2 UPRAVIT

e Q

Roboticko-konstrukéni soutéz v Dobrusce
1 DobruskaTV
Z
Seznamte se: lke the Housekeeper
2 AV MEDIA pro SKOLY
0:26

Seznamte se: Ike the Housekeeper Il
AV MEDIA pro SKOLY

Rexik-Vexik sestaven
AV MEDIA pro SKOLY

Rexik-Vexik na chodbhé

AV MEDIA pro SKOLY

| Rexik-Vexik v kuchyni
6 AV MEDIA pro SKOLY
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Metodika

Roboticky tridic

jdice nebo elektronicke barevné tridice) jsou stroje,
Jych primysiovych odvetvi Oddeluj poloiky podie

2afizeni je roadéluji do skupin.

produked. PFi tFidéni ryde se vyuliva
& optickjm snimatem CCD 3 wysokym rozienim,

barevnych

ktery dile oddéluje kameny 3 dalii
necistoty. Daliim prikiadem je
tFideni obilovin, luiténin a ofechd.
Nebo oddelovani nezralych plodd.
Thidici stroje jsou ve srovnani
3 lidskou praci rychiejsi, Ucinnejsi a
levneji

Trideni na z3klade barvy se vyuiiva
i teiebnim primysiu. Kde ze
oddéluji nedistoty rudy, minerald,
kament 3 piskovych produktd.
V diamantovych dolech ze vyulivaji
barevné tiidice k thdéni diamantd
podie jejich prihlecnosti 3 Eistoty

loboty k tHidéni plastl na recyklaénich linkach. [1]

wh 2 Nobotich d SRl lamks VX 1 [2]

Znost vyzkoulet sestavit autonomniho thidiciho

ice.

Kreslici robot

Stojem je plotter, ktery ke kresleni vyuZiv tudku nebo pero. Novédi
hlavu a jsou podobné tiskdrmé. Mideme se setkat také s fezacimi
vyudivaji ndstroj k fezani napfiklad, k fezani reldamnich folii na auta.
pohybu papiry, ktery se pohybuje v jedné ose nebo je pevnd
mn  umistén 3 pohybuje se pouze pero. Tak tomu
Je v pfipadé X-¥ plottery, kde se pero pohybuje
nad papirem v soufadnicovém systému
osxay. [1]

Mezi dalii kresici stroje patfi mechanické
kreslici stroje pro kresleni cykdoid. Jednd se o
kiivky, které vytvafeji body pemé spojené
s krulnici, kterd se vali (kutali) po pfimce. [2]

Ke kresleni se také wyulivaji robotické
manipulitory 3 robotické ruce s velkou
presnosti

}, Kterj experimentoval s kreslici
sky umélec Desmond Paul Henry.
pval zupravenych analogovych
vbombardérech béhem druhé
pnerované efekty a linedmi grafika
fdady pocitacové grafiky. (3]

Eslici robot je polargraph, ktery se
Jfch vektorowych obrazcli. Kreslici
fou lankach, jejich zkracovénim a
Rybuje po kreslicim platné a wtvafi

ych stavebnic se Casto stavi modely
jlicich v osich x ay, které potfebuji
takladni sadé nenajdete. Obrazek
b plottery ze stavebnice VEX IQ
idokumentu. Postavime kreslicho
Jesiit obrazce zkvek Pomoci

fgramu a kreslicho robota, se také

foks dia. S

B VEX 1Q mate moZnost vyzkouSet sestavit kreslicho robota pro

(&
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Nabidka skoleni
(EU Sablony) e

Polytechnické vzdélavani
Nabizime 8 typu skoleni pro Z$

LT 7.
[LRATTE)

/

Robotika

Badatelska
vyuka

\/
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Kluby robotiky ze sablon || &=
(pro SVC, DDM)

S nami ziskate HW + podporu pfi zavadéni klubu (sSkoleni,
metodika...)

e KLUB ZABAVNE LOGIKY PRO ZAKY ZS
Naméty pro klub zabavné logiky - verze 2.

u 4
robotika Lego WeDo, Lego Mindsorms EV3, VEX 1Q)

e WeDo 2.0

usowibo ) S—

[R— education

Ls0 Mats Tommes |

Ronclesl Gneos 1|

-]
S m
dhvis | -
mindsTerms

Nacions fholeni A Eva

—

wvEx
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Robotické soutéie o

VEX IQ European Open 2019 (Finsko) ‘

N
/Exw

I

| VEXIC
l Challenc
Europez
Open

12-13 | January. 4 s . p > ?'9“!‘? —
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POZVANKA - VEX IQ Challenge 2019

25.6.2019 (PVAEXPO Letnany, Praha) . FEoo
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,U&astnim se o
pravidelnych »Jsem soucasti
rozvojovych aktlvnl komunity

°ll

setkani.” e EKtOTUL e a inspiruji dalsi
" - — pedagogy.”

,Podilim se na
vzniku obsahu
skoleni a metodik.”

,Mam
moznost
testovat nové
technologie.”

Vice informaci na skoleni@Qavmedia.cz ZERAV MEDIA
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WeDo 2.0

& ROBOTC N—

File Edit View Robot Window Help

Programovani — dle zkusenosti

L
*

EEEEEEEEEEER®

| Gt | mmts

¥ Program Flow

repeat

L
f repeat (forever) j

3 repeatUntil

Teieise]

; waitUntil |

/ /comment

V¥V Timing

resetTimer

V¥V Simple Behaviors
backward

forward

movelMotor

turnLeft

turnRight

For Help, press F1

Qe j@o-n [l

VexiQ Test.rbg*

repeat (forever )
arcadeControl

b tankcontrol (]
F arncontro ([
Farncontrol ([
5{ getloysti

)

}
E{ getloyst]

s leftMotor (motor]
rightMotor (mota
armMotor (motod]
clawMotor (moto

touchLED (Touchl
colorDetector (Co
gyroSensor (Gyro
distanceMM (Disti
bumpSwitch (Bui

Wireless Controll

File Edit View Robot Window Help

Untitled Project

- getMotorCurrent(nMotorindex);
getMoterEncoder(nMotorindex);

- moveMoterTargetinMoterdndex, nPosition, nSpt

. resethMotorEncoder{nMotorindex);

.. setMotorReversed(nMotorlndex, bReversed);
setMotorSpeed(nMoterdndex, nSpeed);

- setMotorTarget(nMotorindex, nPosition, nSpeed

Variables

I Sensors

&1~ Variables

Bumper Sensor

getBumperValue(nDevicelndex);

Caler Sensor

- getColorGrayscale(nDevicelndex);
getColorHue(nDevicelndex);

- getColorMName(nDevicelndex);

- getColorValue(nDevicelndex);

=)- TouchLED Sensor

- getTouchLEDValue(nDevicelndex);

- setTouchLEDColor(nDevicelndex, nColor);

... setTouchLEDHue(nDevicelndex, nHueValue);
setTouchLEDRGB(nDevicelndex, red, green, blue

=- Distance Sensor

- getDistanceValue(nDevicelndex);
setDistanceMaxRange(nDevicelndex, nMaxDistar

- setDistanceMinRange({nDevicelndex, nMinDistan

- Gyro Sensor

[ Sound

: - Sounds

E| Timing

7. Commands
Variables

=) VEX Remote Control
Variables

— Ll Compile Download to
l D Mew File “ - Open File IH Save T Robot Start Stop
| | Detect Color - 12 Color Mode Advanced.c | 4
[z ~Control Structures #pragma config(S=nsor, port3, colorDetector, sensorVexIQ Colorl2Color)
= Math //*1'Code automatically generated by 'ROBOTC' configuration wizard LRV
Cemmands
[=)- Variables Pl
P1 This program will show the VEX I{Q Color sensor in "12 Color" mode. This mode will return a specific
- rand() color values as oppozed to a "Hue" value. This is helpful for detecting specific colors.
- random[]
= Motars The 12 valid color names are:
L. Commands colorRedViolet / colorRed / colorDarkOrange / colorOrange / colorDark¥Yellow / color¥ellow /

colorLimeGreen / colorGreen / colorBlueGreen / colorBlue / colorDarkBlue / colorViolet

=/
task main()
{
while|(true)
{
//The switch command tells us which value we want to check against.
switch(getColorName (coloxrDetector))
1
//Each "case" is the color we want to check for. Cnce we find a color, we'll print it to the screen.
//Each "case" must end with a "break" command to say we're done in the "switch" and continue on with the program.
case colorRedViolet:
{
displayTextline(l, "Color: Red Violet™);
break:
}
case colorRed:
{
displayTextlLine(l, "Color: Red");
break:
}
//Case statements can also be written without curly brackets to save time.
/{The case will continue running code until it sees a "break".

case colorDarkOrange: displayTextlLine(l, "Color: Dark Orange"); break;
case colorOrange: displayTextLine (1, "Color: Crange"); break;
case colorDark¥Yellow: displayTextLine(l, "Color: Dark Yellow"); break;
case color¥Yellow: displayTextLine (1, "Color: Yellow"); break;
case colorlimeGreen: displayTextline(l, "Color: Lime Green"); break; -
case colorBreen: displayTextline (1, "Color: Green"); break; Program Debug ug
Debug Status Refresh
Sensor Type Value | Stop I[Suspend I [ step I [Conlinuous ']
Touch LED 0
colorDetector Color - Color Name 7
Gyro Sensor <22
Distance (Sonar) 156
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Vytisnete si vilastni dily ve 3D
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ETRATIAAG: HCEE - - TARTIRATI Al 8 TAnsED
i F e ey Trmtroidd BEHH R

eros 4.57
' rSTANDARD SNAP
HOLE THICKNESS

1 i

! e ==
) BECTION Ak OUTER EDGE SHOWN ONLY FOR REFERENCE
STk rald - -
Latb=_) L= o}
r] 6.35
o VA £ Wi coavan s R SHAFT QUTER—=—=
T HUB THICKNESS
- .'\. 'l"\.l"ll'!'r'ﬂ"!_ vl e O - ! 457 :ZZ
SHAFT INNER
STANDARD SNAP THICKNESS

HOLE DIAMETER

]
12.70 STANDARD

O
#8.0 HOLE SPACING
STANDARD HUB /) 1 T

DIAMETER NP/

®5.0
STANDARD - v
COUNTERBORE
DIAMETER
» o 1270 SECTION B-B
_—

IMPORTANT VEX 1Q SHAFT DIMENSIONS

E 30-PRINT-DIMENSIONS
W =2 T vExiQ Shest 2 of 2

2014-03-26 ALL DIMENSIONS ARE IN MILLIMETERS. www. VEXROBOTICS.com
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- Roboticke
krouzky

Volitelné
predmety
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Jak zapojit
robotiku?

Projektove |
dny |

uuuuuuuuuuuuuuuu



