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Predmluva

Nase spolecnost

ACEBOTT STEM Education Tech Co.,Ltd Spole¢nost ACEBOTT byla zaloZzena v roce
2013 v ¢inském Silicon Valley a je pfednim poskytovatelem feeni v oblasti STEM
vzdélavani. Mame tym 150 lidi, v€etné ¢lent z vyzkumu a vyvoje, prodeje a logistiky.
NaSim cilem je poskytovat nasim zakaznikim vysoce kvalitni produkty a sluzby v
oblasti STEM vzdélavani. Spolupracujeme s odborniky na STEM vzdélavani a nasimi
obchodnimi partnery na spole¢né tvorbé uUspé&Snych STEM produktd. Nas vlastni
zavod také poskytuje sluzby CEM pro naSe klienty, v€etné pfizplsobeni loga na
obalech produkti a DPS.

Vyukovy program

Toto je programovaci kurz, ktery kombinuje auto micro:bit s detektivnim pfibéhem
plnym napéti. Pfibéh se toCi kolem "Detektiva Lumiho a zahadného pfipadu mésta
ACE", kde se objevuji zahadné stiny a zvuky. Budete hrat roli detektivniho asistenta,
vyuZivat senzory na auté k detekci prostfedi a navigovat po mésté k rozlusténi indicii.
Prostfednictvim programovani mohou spolupracovat rizné moduly a nakonec odhalit

pravdu za timto incidentem.

S touto sadou muzete:

1.Naucit se efektivné pouzivat vyvojovou desku micro:bit, v€etné nahravani kodu,
pochopeni jejich funkci a programovani v MakeCode.

2.Naucit se grafické programovani od zakladl a zvladnout programatorské
dovednosti.

3.Prozkoumat riizné elektronické soucastky, jako jsou RGB svétla, senzory a
motory, a pochopit, jak spolupracuji v projektu chytrého auta.

4.Navrhovat funkce, jako jsou svétla, automatické vyhybani se pfekazkam,
inteligentni sledovani ¢ary, dalkové ovladani pomoci infralerveného zafeni a
bezdratova komunikace pro chytré auto. Celkové je sada TinkerBott Smart Car
Learning Kit navrzena pro zacate¢niky, ktefi se chtéji naucit programovani na
zakladé micro:bit. Pouzivanim této sady budou studenti schopni samostatné
navrhnout a naprogramovat funkéné bohaté chytré auto, ziskat hluboké pochopeni
zakladnich provoznich mechanismU chytrého hardwaru a rozvinout dovednosti k
aplikaci nabytych znalosti pfi feSeni realnych probléma.
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Poprodejni servis

ACEBOTT je dynamicka a rychle rostouci spole€nost v oblasti technologii STEM
vzdélavani, ktera se zavazuje poskytovat vynikajici produkty a kvalitni sluzby spliujici
vasSe oCekavani. Vazime si vaSi zpétné vazby a doporuCujeme vam zasilat nam
jakékoliv komentafe nebo navrhy na adresu support@acebott.com. Nas zkuseny tym
inzenyrl se zavazuje rychle fesit jakékoliv problémy nebo otazky, které mizete mit pfi
pouzivani nasich produktd. V pracovni dny garantujeme odpovéd do 24 hodin.
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Prolog

ACE je poklidné mésto, ale noci zde se v posledni dobé staly neklidnymi.
Obyvatelé Casto slychaji podivné zvuky pozdé v noci a néktefi dokonce tvrdi,
Ze vidéli zahadné stiny prochazet se ulicemi. Kdysi tiché mésto je zahaleno
vrstvou neklidné mihy a lidé jsou v panice a jiz se neodvazuiji klidné spat v noci

jako obvykle.

Inspektor Lumi je nejlepSi inspektor v tomto malém mésté. Rozhodl se
prozkoumat divody za témito jevy a pomoci obyvatelim znovu ziskat jejich
klidny zivot. Navstivil obyvatele, sbiral stopy a nevynechal zadny podeziely
detail. Po vySetfovani inspektor Lumi zjistil, Ze tyto zahadné stiny nejsou
jednoduché. Jejich vyskyt neni bez pravidel, ale skryva druh "zahadné
informace".

Tato informace je pfenaSena zvukem, svétlem a dokonce skrytymi stopami.
Pouze pfesnou analyzou a sledovanim Ize pravdu odhalit jednu po druhé. Jako
nejslibn&jSi mlady detektiv ve Skolni detektivni agentufe budeS pomahat
inspektoru Lumimu dokoncit tuto misi. Zaroven bude$§ mit také specialniho
pomochnika - chytré auto TinkerBott.

Toto auto ma inteligentni mozek, ktery dokaze vnimat okolni prostfedi a
sledovat skryté stopy prostfednictvim  sofistikovanych senzorl a
programovacich instrukci. "Hej pratelé, pojdme zacit!" fekl inspektor Lumi. "Kli¢
k feSeni téchto zahadnych jevl lezi v tomto auté. Musime pouzit funkce auta k
desifrovani stop nalezenych v rlznych scénach." Tak pojdme, dobrodruzstvi
zaCalo, zdhada se chysta byt odhalena, pouzZij svou moudrost a pomoz

inspektoru Lumimu odhalit tajemstvi mésta!
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Lekce 1: Zahadné symboly

Prvniho dne hlaseni na policejni stanici ty a inspektor Lumi s pfekvapenim
zjistite, Ze chytré auto TinkerBott bylo rozebrano. Ty a inspektor Lumi jste oba
méli v mysli otazku: Kdo rozebral chytré auto TinkerBott? Aby bylo mozné tuto
zahadu vyfresit, ty a inspektor Lumi jste navstivili okolni obyvatele. Néktefi
obyvatelé odhalili, Ze zahadna postava se znovu objevila minulou noc, a pfed
rozebranim chytrého auta TinkerBott se na obrazovce neustale mihaly rizné
ikony a symboly, v€etné srdci a smaijlikd. Po chvili pfemysleni inspektor Lumi
zZjisti, ze tyto ikony patfi do knihovny ikon zabudované do chytrého auta
TinkerBott. Da ti pokyn, abys nejprve zkusil opravit chytré auto TinkerBott a
zobrazil ikony z knihovny ikon na obrazovce, zda v ikonach nenajdes néjaké
stopy. Aby bylo mozné tyto ukoly splnit, musi$ znat nékteré zakladni znalosti o

chytrém auté TinkerBott.

1.Vyuka znalosti

1.Seznameni s chytrym autem TinkerBott

TinkerBott je chytré auto zaloZzené na kontroléru micro:bit. MUze realizovat
ruzné funkce, jako jsou barevna svétla, sledovani Cary a vyhybani se
prekazkam, bezdratova komunikace atd. Mozek auta: VSechny funkce chytrého
auta TinkerBott jsou realizovany na zakladé hlavni fidici desky micro:bit (v2.0).
Hlavni Fidici deska micro:bit je mozkem chytrého auta, zodpovédnym za

pfijimani programovacich instrukci a zpracovani informaci.
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Microphone Indicator Power Indicator Battery Socket
Programable Programable Resat Button

Button A Touch Logo Button B Radio Antenna USB Port

Notched 5%5 Pro
Edge Connector LED Matrix Accelerometer

grar‘l able Compass and Mic Speaker USBto UART

- O

Processor (Built-in Bluetooth and Temperature Sensor)

Percepéni systém auta: Stejné jako lidé mohou vnimat svét prostfednictvim
svych péti smyslU, ma i auto vlastni "o¢i a usi". Ruzné senzory mohou pfijimat
rizné externi informace. Napfiklad ultrazvukové senzory mohou identifikovat
prekazky pfed nimi stejné jako ocCi a vyhybat se srazkam.

Pohonny systém auta: Pohonny systém auta se sklada z motoru a kol. Motor
je ekvivalentem svalli auta, poskytuje energii k pohonu otaceni kol, umoznujici
autu pohyb vpfed nebo vzad; kola jsou jako nohy auta, podporuji karoserii auta

a vyuzivaji energii motoru k pohybu auta po zemi.

2.Bodova maticova obrazovka Micro:bit

Na hlavni desce Micro:bit se nachazi LED matice 5x5. Kazda LED je nezavisle
ovladatelna svételna dioda uspofadana v maticové struktufe. Matice LED 5x5
uprostfed je jako kouzelna kreslici deska slozena z 25 malych hvézdi¢ek, na

které Ize zobrazovat rizné ikony a symboly.
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3.Pochopeni programovaciho prostredi

Pokud chce$8, aby TinkerBott dosahl urcité funkce, existuje
nepostradatelny nastroj, kterym je programovaci platforma MakeCode,
coz je online grafickd programovaci platforma. S jeji pomoci muze$
programovat auto a nastavovat fidici instrukce.

Otevii webové stranky MakeCode na adrese:

https://makecode.microbit.org

] .-

Lo https:/makecode.microbit.org/# I

Tusoriain

Wuoriali for et Py i B (V)

e ik

Klikni na "Novy projekt" pro vstup do programovaciho rozhrani.
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Vyplite nazev projektu a kliknéte na "Vytvofit"

New? Start here!

Start Tutorial
Create a Project

Give your project a name.

R I Tl XY . — .

Pochopeni programovaciho rozhrani
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B
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Microbit Simulator & -
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Provozni rozhrani MakeCode je hlavné rozdéleno do tfi €asti: simulator Micro:bit, panel
nastroji a pracovni prostor. Simulator Micro:bit: Pouziva se k nahledu stavu desky pfi
spusténi kédu. Panel nastroju: Uchovava bloky kédu a umozniuje pfetahovani blokl kodu z
panelu nastroju do pracovniho prostoru. Pracovni prostor: MGze$ skladat bloky kodu

dohromady a sestavovat svuj program.

DesSifrovani mise
Ukol 1: Sestaveni chytrého auta TinkerBott

Abys pomohl detektivu Lumimu vyfeSit pfipad, musiS nejprve sestavit chytré
auto TinkerBott. Nize je uveden seznam dili chytrého auta TinkerBott.

Zkontrolujte prosim, zda v seznamu nechybi néjakeé dily.

micro:bit V2 ” Car PCB Ultrasonic
1PC 1PC Sensor
1PC
.
Wheel IR Remote ‘ Screwdriver
2PCS Controller 1PC
1PC \

AA Battery Double Black Tape
Holder Sides Tape 1PC

1PC 4PCS

. Micro-USB
Cable
1PC

Jakmile dokon¢i$ kontrolni seznam, postupuj podle nize uvedenych kroku k

sestaveni svého chytrého auta TinkerBott.

Krok 1: Instalace kol.
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Krok 4: Instalace baterii.

(1) Vlozte tfi baterie AA do pfihradky na baterie.
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(2) Pripojte napajeci kabel baterii k napajecimu rozhrani auta.

(3) Pouzijte oboustrannou lepici pasku k pfilepeni baterie k motoru.
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Ukol 2: Zobrazeni vestavénych ikon na bodové maticové

obrazovce Micro:bit
(1) Vyuka pfikazua Pfed programovanim musime pochopit instrukce souvisejici
s ovladanim bodové maticové obrazovky. Najdéte nize uvedené stavebni bloky

v sadé instrukci "Zakladni".

Building Blocks Description

on start

Inicializaéni  instrukce,  vykonana
jednou na zac¢atku programu

Instrukce  trvalé  smycCky, tvofici
nekone¢nou smyckovou strukturu,
opakované vykonavajici interni blok
kodu

Zobrazeni pfednastavené ikony nebo
symbolu, napfiklad srdce, smaijlika a
podobné.

(2) Napiste program a nahrajte ho do Micro:bit Krok 1:
Otevrete referenéni soubor programu. Najdéte soubor programu a oteviete ho.

Kliknéte zde pro otevieni souboru programu pro Lekci 1.

lessom hex lessond bex s bessond hex lessond hex y  bessonShex
HEX File HEX File HEX File £ File {EX File
125 ME

s lesson hex lessonT bvex Bessond.hex lesson® e s bessonbllbex:
HEX File HEX File HEX Fide HEX File
lesdon e lestonld hex Bessoniihe leion4hex bessonlibex
HEX File HEX File HEX File HEX Fle

o bessonlf 1 hex lessonld 2he

Otevfete programovaci rozhrani Makecode, kliknéte levym tlacitkem mysSi na
referenéni soubor programu této lekce a pfetahnéte ho do oblasti pracovniho

prostoru pro otevieni referen¢niho programu.
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BB Microsoht | @ microchit

kB8 D20H

£ B

Advanced

C ST b

S T I -

Acebaty sl lom

)
i
:

CC—/—

l v Advanced

Krok 2: Stahnéte program do micro:bit.
(@ Pfipojte hlavni desku micro:bit k pocitati pomoci kabelu MicroUSB.
Kontrolka napajeni na zadni strané hlavni desky micro:bit se rozsviti, kdyz je

pfipojeni spravné.

A ve slozce vaseho pocitaCe se objevi dalSi disk. Jak je znazornéno nize:

10
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v [ This PC
_J 3D Objects
I Desktop
Documents

Downloads

= [

Music
| Pictures
Videos

Local Dhsk (1T
o Local Disk (Dx)

= Local Disk (E:) /

 » . MICROBIT (F)

M

(@ Dalsim krokem je sparovani zafizeni micro:bit. Pokud parujete micro:bit s
pocitaem poprvé, budete muset provést nékolik krokd nastaveni. Systém vas
provede kroky prvniho parovani (pfi nasledném pouziti se pfipoji automaticky).
Kliknéte na tlacCitko "Stahnout" ve spodni Casti okna editoru. Poté kliknéte na

"DalSi" v okné zprav.

soft | D micro:bit

3 Easic

[ Jr—

1. Connect your microzbit to your computer

a2 R

Download 1

DalSi okno zprav vas vyzve ke sparovani se zafizenim micro:bit. Kliknéte na

tlacCitko "Sparovat" pro zobrazeni seznamu zafizeni.

11
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2. Pair your micro:bit to your browser

Press the Pair button below,

A window willl appear in the 1op of your
beowser.

Seclect the microcbit device and click
Connect

-~

1 oo @ oo

V seznamu zafizeni bude micro:bit zobrazen jako zafizeni, které ma byt

pfipojeno. Vyberte odpovidajici zafizeni a kliknéte na "Pfipojit".

makecode.microbit.org wants to connect

BBC micro:bit CMSIS-DAP

Connect Cancel

(N

Poté se zobrazi okno s oznamenim, ze zafizeni bylo uspésné

pfipojeno. Kliknéte na "Stahnout" v pravém dolnim rohu.

[ Q Connected to micro:bit o

Your micro:bit is connected! Pressing
'‘Download’ will now automatically copy
your code to your micro:bit.

12
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Dale mulzete pockat, az prohlize¢ stahne program do kontroléru micro:bit!
Pokud budete potfebovat program stahnout pozdéji, staci kliknout na tlacitko

"Stahnout" ve spodni ¢asti okna editoru pro pfimé stazeni programu do vaseho

zarizeni.

Search... Q
£32 Basic

© Input

&» Music

O Led

= Variables
B Mmath

Acebott

€ Extensions

Poznamka: Zde program zobrazuje prvni 4 fady vestavénych vzora chytrého
auta TinkerBott. Mlzete také zobrazit vSechny vestavéné vzory.
(3) Spusténi programu Po staZeni programu do hlavniho kontroléru se na

bodové maticové obrazovce micro:bit zobrazi vice ikon.
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Mezi mnoha ikonami inspektor Lumi naSel podezielou ikonu, coz byla ikona

domu. Jeji tvar byl velmi povédomy, jako by ji nékde dfive vidél.

Detektiv Lumi sklonil hlavu v zamysleni a nahle fekl: "Vidim, to je méstska
knihovna. Méstska knihovna ma stejny tvar jako tento dim. Méli bychom jit do

knihovny, zda tam nejsou né&jaké nové stopy."

14
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Lekce 2: Akce!

Auto Inspektor Lumi se podiva na sestavené chytré auto TinkerBott a fika ti:
"Musime nechat chytré auto jet s nami do knihovny, aby nam pomohlo vyresit
stopy. Nyni musime naprogramovat, aby automaticky jelo do knihovny." Poté
inspektor Lumi poskytne trasu z policejni stanice do knihovny a ty musis

naprogramovat chytré auto, aby dokoncilo pohyb po nasledujici trase.

ooo
Pred dokon€enim ukolu musis pochopit pohonny systém auta a ovladnout

metodu fizeni pohybu motoru auta.
1.Vyuka znalosti

1. Stejnosmérny Motor

Stejnosmérny motor je zafizeni, které pFeménuje elektrickou energii na
mechanickou energii. Proud pohani motor k otaceni, ¢imz se dosahuje pohybu
auta. V chytrém auté TinkerBott se pouziva stejnosmérny motor N20 k pohonu
kol, coz umoznuje chytrému autu pohyb vpfed, vzad nebo zataceni. (1)
Pracovni princip stejnosmérného motoru Stejnosmérny motor pohani vnitfni
civku motoru ke generovani magnetického pole prostfednictvim zmény proudu,
¢imz pohani rotor k otac¢eni. Zménou sméru proudu se motor muze otacet vpred
(auto se pohybuje vpred) nebo vzad (auto se pohybuje vzad). Rychlost motoru
mize byt
15
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analog write pin PO v to gElrEl

Fizena signalem PWM. Upravou pracovniho cyklu signalu PWM se upravuje

vystupni napéti micro:bit, ¢imz se méni rychlost motoru. V micro:bit je signal
PWM vystupem prostifednictvim pind a rozsah hodnot PWM je 0-1023. Kdyz je
hodnota PWM 1023: znamena to 100% pracovni cyklus, vystupni napéti je
maximalni hodnota a motor bézi plnou rychlosti. Kdyz je hodnota PWM 512:
znamena to 50% pracovni cyklus, vystupni napéti je polovina maximalni
hodnoty a motor bézi stfedni rychlosti. Kdyz je hodnota PWM 0: znamena to

0% pracovni cyklus, vystupni napéti je 0 a motor se zastavi.

Pulse Width Modulation (PWM)

Medium Voltage Low Voltage High Voltage
PWM Signal | , . ; ‘ i . |
SV ‘
2.5V
OV Tsowe T 15% T oo% ' tir:::.-

Duty Cycle Duty Cycle Duty Cycle

(2) Parameters of N20 motor

Parametr Popis
Napéti 12V
Rychlost 200 ot./min
Metoda Fizeni Signal PWM viny

Zakladni pohyb auta

Pohyb auta je pohanén dvéma stejnosmeérnymi motory, které samostatné fidi
smér otaceni a rychlost levého a pravého kola. Kombinaci dopfedného a
zpétného otaceni a rychlosti obou motoru Ize dosahnout nasledujicich
zakladnich pohyb:

16
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Motor Motor
Akce ] ]
levého kola | pravého kola

Vpred Vpred Vpred
Vzad Otoceni Otoceni

Zatoéeni vlevo Otoceni Vpred
Zatoéeni vpravo Vpred Otoceni

Stop Stop Stop

2.Desifrovani mise

1.Popis ukolu

Naprogramujte chytré auto TinkerBott, aby sledovalo nize uvedenou

trasu.

2. Programovani

(1) Nakreslete vyvojovy diagram programu Podle trasy na mapé muize auto

automaticky jet do knihovny podle nasledujiciho postupu.

17
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START
| Forward 1s | —l
¥ [ Forward 15 |
| Right turn 90° I l
l I Left turn 90°
| Forward 1s | l
l l Forward 1s |
I Right turn 90°
| Forward 1s I
N Left turn 90° I

(2) Vyuka prikazu

Pro ovladani auta TinkerBott musite nejprve pfidat rozSifujici balicek
ACEBOTT. V programovacim rozhrani kliknéte na "RozSifeni". Do
vyhledavaciho pole vyskakovaciho rozhrani zadejte adresu rozSifujiciho bali¢ku
do textového pole niZze a poté kliknéte na rozSifujici bali¢ek auta. V tuto chuvili

bude rozSifujici bali¢ek auta nacten do programovaci oblasti.

https://github.com/ACEBOTTteam/TinkerBott.git

\
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Po pfidani rozSifujiciho balicku kliknéte na TinkerBott—> Microbit car pro

nalezeni nize uvedenych instrukci pro fizeni motoru:

Stavebni bloky Popis

Nastavte smér jizdy a rychlost auta.
Set direction Forward v speed o * .., oo 1 .
Smér jizdy mlze byt "Vpred", "Vzad",

"Vlevo", "Vpravo" atd.

Nastavte rychlost levého a pravého

kola auta samostatné. Prvni parametr

oznacuje rychlost levého kola a druhy
parametr oznacuje rychlost pravého
kola. Rozsah je od 0% (zastaveni) do
100% (plna rychlost).

W Zastavte pohyb auta.

(3) Referencni program

Click here to view the program "Lesson 2" for the car movement.

19
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on start

show string m

Set direction Forward ¥ speed e

pause (ms) @

Set direction Right + speed il

pause (ms) QELTIRS

Set direction Forward * speed a

Set direction Right = speed m

pause (ms) EEIRS

Set direction Forward * speed e

—_

Set direction Forward * speed @

pause (ms) REEIRY

Poznamka: Pfikaz zpozdéni v programu urCuje vzdalenost, o kterou se chytré
auto TinkerBott pohybuje vpfed, a uhel, o ktery zatacdi. Mlzete upravit
parametry pro Fizeni pohybu auta. Cim del$i je doba zpozdéni, tim delSi
vzdalenost auto ujede vpied a tim vétSi uhel zato€i. Vzhledem k rozdilnému

treni mezi koly a zemi je tfeba nastaveni pfizpUsobit konkrétni situaci.

on start

Set direction Forward * speed e

Set direction Right v speed

Set direction Forward * speed e

20
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(4) Spusténi programu Po staZeni programu do hlavniho kontroléru umistéte

auto na zem, pfepnéte pfepinaC na zadni strané chytrého auta TinkerBott z

polohy "OFF" do polohy "ON" a sledujte, zda auto mlze jet po nastavené trase.

Po nahrani programu chytré auto TinkerBott autonomné jelo po pfedem stanovené

trase a hladce dorazilo do knihovny.

21
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Lekce 3: Operace deSifrovani kédu

zvukovych vin

Ty a inspektor Lumi pfijdete do knihovny a hledate stopy v knihovné. Po chvili
inspektor Lumi najde kombinacni zamek za hudebni knihou a poznamku v
hudebni knize se dvéma Fadky Cisel: "262 262 392 392 440 440 392 -" a "349
349 330 330 294 294 262 -". Mohla by tato Cisla byt heslem kombinacniho
zamku? Inspektor Lumi se pokusil zadat Cisla z papiru do kombinacniho
zamku, ale zadné nefungovalo. Inspektor Lumi se podival na Cisla na papiru a
pfemyslel: "Co tato Cisla znamena;ji?" Podivas se na hudebni knihu a zeptas
se: "Mohla by tato Cisla souviset s hudbou?" Oci detektiva Lumiho se rozzafily
a fekl ti: "Ano, chapu. Tato Cisla jsou vibracni frekvence odpovidajici urcitym
notam. Tyto dva fadky Cisel mohou byt melodii urCité pisné. Dale nechme
chytré auto TinkerBott pfehrat tuto melodii a poslechnéme si, ktera piseri to je."
K prehrani této melodie musis pouzit modul bzu€aku. Pfed dokon€enim ukolu

musi$ zvladnout nékteré znalosti o bzu€acich a hudbé, a poté naprogramovat

chytré auto TinkerBott k pfehrani této melodie.

1.Vyuka znalosti

1.Bzucak

BzuCak je zvukové signalizaéni zafizeni, které vydava zvuk pfeménou
elektrickych signald na zvuk. Je Siroce pouzivan v alarmovych systémech,
Casovacich zafizenich, generovani vystraznych tona, tvorbé hudby a dalSich
oblastech. Bzucaky jsou rozdéleny do dvou typu: aktivni bzuaky a pasivni
bzucaky. Micro:bit integruje pasivni bzu€ak, ktery mize vydavat zvuky riznych
frekvenci, ¢imz produkuje rizné tony a melodie.
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58
CELERC €T

s T “micro:bit

- l-"‘N'S

((1) Pracovni princip pasivniho bzu¢aku Pracovni princip pasivniho bzucaku je
zaloZen na vibracich. Kdyz jsou vstupem elektrické signaly raznych frekvenci,
piezoelektricka keramika uvnitf bzuCaku bude vibrovat na odpovidajici
frekvenci, &imz vydava riizné tény. Rizenim frekvence a délky trvani signalu Ize
sestavit melodii. V Micro:bit mizeme volat hudebni modul prostfednictvim
nastroje grafického programovani, prevést noty na signaly odpovidajicich

frekvenci a pohanét bzucak k prehravani hudby.

_rxl—[-nl_ﬁﬁ [T

Square wave signal Buzzer Output

— —

(2) Vlastnosti bzu¢aku Microbit
(@ Nastavitelna hlasitost: Hlasitost bzu¢aku Ize Fidit programovanim, aby
vyhovovala potfebam riznych scénaru.
@ Raznorodé tény: Muze produkovat zvuky riznych frekvenci,
produkovat rizné tony a kombinovat je k vytvofeni bohatych melodii.
® Frekvenéni rozsah: Bzu¢ak muze vydavat zvuky ve frekvenénim

rozsahu od desitek Hz do desitek tisic Hz, pokryvajici bézné tony.

23
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Zaklady hudby

(1) Korespondence mezi notami a frekvencemi Kazda nota je zvuk specifické
frekvence. Tim, Ze bzucak pracuje na pevné frekvenci, lze produkovat zvuk

odpovidajici noty. Nasledujici tabulka ukazuje vztah mezi notami a frekvencemi.

Note C3(1) D3(2) E3(3) F3(4) G3(5) A3(6) B3(7)

C4(1) D4(2) E4(3) F4(4) G4(5) A4(6) B4(T)

Note C5(1) DS5(2) ES5(3) F5(4) G5(5) AS5(6) B5(7)

(2) Rytmus hudby

Melodie a rytmus pisné mohou tvofit krasnou hudbu. Rytmus uréuje rychlost
kazdé noty. Ve stejné pisni je délka trvani kazdého rytmu pevna. BPM (udery
za minutu) se obvykle pouziva k oznaceni rychlosti hudebniho rytmu, coz
oznacuje pocet uderl za minutu a Uzce souvisi s hudebnim Fizenim bzucaku.
Pokud je hodnota BPM N, délka trvani kazdého rytmu je 60/N sekund.
Napfiklad délka rytmu 120BPM je 0,5 s. Nize vysvétlime konkrétni rytmy na

pfikladu zjednoduseného notového zapisu.

J=100
1=¢3
i: 1155'855-|4433|221-l
| 5 5 4 4 |33 2 - |55 44 |83 2 - |
| 1 155 |66 5 - |4 433|221 - |
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Ve vySe uvedeném zjednoduseném notovém zapisu j\ =100 znamena, Zze BPM .
této pisné je 100
1.0byc€ejné noty, jako je prvni nota 1, zabiraji jeden rytmus.
2.Podtrzené noty predstavuji 0,5 rytmu.
3.Za nékterymi notami nasleduje tecka, coz znamena pfidani 0,5 rytmu, to
znamena, Ze jedna nota je 1+0,5=1,5 rytmu.
4.Za nékterymi notami nasleduje pomicka, coz znamena pfidani jesté

jednoho rytmu, to znamena, Ze jedna nota je 1+1=2 rytmy.
2.Desifrovani mise

1. Popis ukolu

Naprogramujte chytré auto TinkerBott, aby pfehralo melodii uvedenou ve stopé,
BPM=120:

262 262 392 392 440 440 392 —

349 349 330 330 294 294 262 —

2.Programovani

(1) Vyuka pfikazu

Na programovaci platformé mulzete pouzit stavebni bloky v sadé instrukci
"Hudba" k naprogramovani této pisné. Aby bylo mozZné pFehrat noty

odpovidajici frekvence, musite ovladnout nasledujici stavebni bloky.

Stavebni bloky Popis

Pfehraje notu. Vychozi hodnota pfehraje

7 for 1+ beat I stfedni C po dobu 1 rytmu. Parametr

oznaduje konkrétni notu k pfehrani.

‘ & o (o @ Nastavte tempo hudby. Napfiklad zde
hodnota 120 znamena 120 rytmd za minutu.
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Vlozte 1-rytmové ticho (pauzu)

Kdyz vyberete parametry bloku noty k pfehrani, zobrazi se ikona piana a
hodnota frekvence, kterou Ize vyplnit, coZz znamena, Ze muzZete prehravat

hudbu podle specifické frekvence noty.

hidbi] dl bl

High E

(2) Referenéni program

Click here to view the program "Lesson 3" for playing music with a buzzer.

etk forever

play tone [QGULEENSE For

play tone QGEGLICES For

[FETRER Ll Middle G Y

[IEEER LN Middle G I

play tone QQEGLACEN For

play tone Midl for
[ETTRER LN Middle G JE3d
[METRER LN Middle FOESTY
(MR LN Middle F RS

play tone QGLLEER For

for

(JE AR Ll Middle E

(TR Ll Middle D Y

3

play

play tone QEGLICES For

=
=
(=8
=Y
=
m
| @
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Spusténi programu

Po stazeni programu do micro:bit bude bzucCak prehravat melodii
odpovidajici pisné ve smycce.

Jak hudba hrala, nazev pisné vySel najevo. Byla to melodie pisné "Twinkle
Twinkle Little Star" (Hvézdic¢ko, hvézdic¢ko). Poté inspektor Lumi zadal prvni
pismeno nazvu pisné do kombinacniho zamku. Nahle se s "cvaknutim"
knihovna pomalu otevrela a odhalila tajnou chodbu. Inspektor Lumi ztlumil hlas
a fekl: "Budte opatrni. Klicova stopa k vyrfeSeni hadanky muaze byt skryta na

konci chodby. Pojdme se podivat."
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Lekce 4: Smeérova svetla

Na sténé tajné chodby je zobrazena topografickd mapa a topografie je
stejna jako trasa z policejni stanice do knihovny. KdyZz se podivas na
temnou tajnou chodbu, vyjadfis své obavy: "PfestoZze jsme zviladli
topografii chodby, svétlo uvnitf chodby je velmi slabé a nemuzeme jasné
vidét podminky na cesté. Bude tam néjaké nebezpeci?" Inspektor Lumi
odpovédél: "Chytré auto TinkerBott je vybaveno RGB svétly, ktera mohou
osvétlovat cestu vpred, vést nas prostfednictvim svétel a pomahat nam
eliminovat nebezpedi." Tvym dalSim ukolem je implementovat svételny
systém auta TinkerBott. Pfed dokon€enim ukolu musi$ pochopit pracovni

princip RGB.

1.Vyuka znalosti

RGB svétla

RGB svétla jsou LED svétla, ktera mohou vyzarovat svétlo vice barev. Upravou
poméru jasu tfi zakladnich barev Cervené (R), zelené (G) a modré (B) Ize
michat bohaté barvy. Dvé pfedni svétla TinkerBott jsou RGB svétla umisténa

vlevo a vpravo na predni Casti auta.

(1) Pracovni princip RGB svétla
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Barva RGB svétla je dosazena upravou pomeéru jasu tfi zakladnich barev ¢ervené (R),

zelené (G) a modré (B).

Rozsah jasu kazdé barvy je 0-255. KdyZ je hodnota RGB 0, odpovidajici barva
nevyzaruje svétlo. Kdyz je hodnota RGB 255, odpovidajici barva vyzafuje
nejjasnéjSi svétlo. Kombinaci riznych jast barev Ize produkovat rizné barvy,
napfiklad:

Cervené svétlo (255,0,0)

Modré svétlo (0,0,255)

Zelené svétlo (0,255,0)

Bilé svétlo (255,255,255)

Zluté svétlo (255,255,0)
Rizenim barvy RGB svétel miZzeme zplsobit, ze svétla auta vyzafuji rizna

signalni svétla v riznych scénafich, jako jsou smérova svétla, vystrazna svétla

atd.
(2) Hardwarové parametry
Parametr Popis
Napajeci napéti 3,3-5V
Barva Rizeni Plna barva
Ridici signal Digitalni signal

2.Desifrovani mise

1.Popis ukolu

Programovani pro implementaci svételného systému TinkerBott, konkrétni

funkce jsou nasledujici:
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7 v

Kdyz auto jede vpred, obé svétla sviti bile. Kdyz auto zataci vlevo, leveé predni
svétlo se rozsviti modfe a praveé predni svétlo zhasne. Kdyz auto zataci vpravo,
pravé predni svétlo se rozsviti zluté a levé predni svétlo zhasne. Kdyz auto

zastavi, obé svétla se rozsviti Cervené.

Programovani

(1) Vyvojovy diagram programu

—

START

Turn on white lights

v

Forward 1s

Left light off, right
light yellow

Right turn 90°

r

Turn on white lights

.

Forward 1s

r

Left light off, right
light yellow

hJ

Turn on white lights

'

Forward 1s

v

Left light blue, right
light off

Left turn 90°

.

Turn on white lights

v

Forward 1s

v

Left light blue, right
light off

v

Left turn 90°

v

Turn on white lights

|

Forward 1s

v

Turn on red lights

v

Stop

v

EDN

(2) Command Learning
In the Micro:bit programming platform, we can use the following building

blocks to control the RGB lights:
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Programovaci bloky Popis

Nastavte barvu RGB svétla. Mlzete

e ety FRUCHIATS Eoloh pfimo vybrat nastavenou barvu (celkem

16 barev).

Set the Right v |color R: o G: o B: o Nastavte barvu RGB svétla (uréenou

hodnotou jasu kanalt R, G, B 0-255).

Prostifednictvim téchto stavebnich bloki mazeme flexibilné fidit zmény barev
svétel a kombinovat je s pohybem auta pro dosazeni bohatych efektu. (3)
Referenéni program

Click here to view the program "Lesson4" for the car light lighting effect.
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on start

Set LED headlights ALL ¥ color .

Set direction Forward ¥ speed e x
pause (ms)

Set LED headlights Right * color .
Set LED headlights Left v color

Set direction Right ¥ speed

Set LED headlights ALL * color .
Set direction Forward v speed e b 1
pause (ms)

Set LED headlights Right ¥ color .
Set LED headlights Left * color
Set direction Right ¥ speed QUlN X
pause (ms) WIEEY

Set LED headlights ALL ¥ color .
Set direction Forward ¥ speed e %
pause (ms)

Set LED headlights Left * color O
Set LED headlights Right * color

Set direction Left ¥ speed x
pause (ms) WY

Set LED headlights ALL v color .
Set direction Forward ¥ speed e x
pause (ms)

Set LED headlights Left * color O
Set LED headlights Right + color

Set direction Left ¥ speed 4
pause (ms) WA

Set LED headlights ALL * color .
Set direction Forward ¥ speed e 1

Set LED headlights ALL * color
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(3) Spusténi programu Po stazeni programu do hlavniho kontroléru prepnéte
prepinac auta do polohy "ON" pro spusténi pohybu auta a sledujte jizdni trasu

auta a zmény prednich svétel.

110830y
= =

Forw ard Turn rlght

110830V
B a

Turn left Stop

S pomoci TinkerBott ty a inspektor Lumi uspé&sné prosli chodbou.
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Lekce 5: Nasleduj sveétlo, TinkerBot!

Kdyz ty a inspektor Lumi vySli z chodby, uvidéli jste les. Slunce pronikalo
hustym listim a dopadalo na zem. Néktera mista byla jasna, néktera temna a
nékteré oblasti byly dokonce zcela pokryty stiny. Podival ses na les pfed sebou
a zeptal ses: "Zde nejsou zadné dopravni znacky ani privodci. Kterym smérem
bychom méli jit?" Inspektor Lumi pozoroval okolni prostfedi, chvili pfemyslel a
odpovédél: "Svétlo pronikajici listy se zda, Ze nas nékam vede. Pojdme nejprve
na jasné misto. Dale musi$ nechat chytré auto TinkerBott automaticky sledovat
zdroj svétla a pokracCovat v vedeni nas vpred." Nez budeS moci dokoncit ukol,

musis pochopit, jak chytré auto TinkerBott detekuje okolni svétlo.

1.Vyuka znalosti
Svételny senzor Micro:bit

Svételny senzor Micro:bit neni dedikované svétlocitlivé zafizeni, ale vyuziva
LED svétla a pfijimaci obvody ve své LED maticové obrazovce v reverznim

rezimu k dosazeni funkce snimani svétla.

o i

[
o
B 8 B
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1.Pracovni princip detekce svétla Micro:bit
Obecny svételny senzor je zafizeni, které dokaze prevadét intenzitu okolniho
svétla na elektrické signaly, podobné jako nasSe ocCi dokazou vnimat svétlo a
tmu. Jeho zakladni princip je fotoelektricky efekt: kdyZz svétlo dopada na
svétlocitlivy prvek v senzoru (jako je fotorezistor nebo fotodioda), prvek zméni
své charakteristiky odporu nebo proudu podle intenzity svétla, ¢imz vydava
odpovidajici elektricky signal. Micro:bit chytfe znovu vyuziva LED bodovou
maticovou obrazovku k realizaci funkce detekce svétla. Jeho konstrukéni
inspirace je podobna obecnym svételnym senzorum. Pfepina 25 LED do
rezimu fotodiody a vyuziva charakteristiky zpétného proudu LED k detekci
svétla. Kdyz svétlo dopada na LED, fotony excituji polovodi¢ ke generovani
proudu, pfiemz intenzita proudu je umérna intenzité svétla. Auto Micro:bit

mulze reprezentovat detekovanou hodnotu intenzity svétla v rozsahu 0-255,

swvosos

2.DesSifrovani mise

Popis ukolu

Programovani realizuje funkci chytrého auta TinkerBott pro automatické
hledani svétla. Kdyz auto nedetekuje zdroj svétla, auto se otaCi na misté, aby
nalezlo zdroj svétla. Kdyz auto detekuje zdroj svétla, auto se automaticky

pohybuje vpred.

Programovani
(1) Nakreslete vyvojovy diagram programu
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START ]
Display"Go! "

Is the light intensity
greater than 1007

Forward Turn left

(2) Vyuka prikazl
Na programovaci platformé Micro:bit mizeme najit blok pfikazu pro c&teni
"intenzity svétla" v instrukci "Zakladni". V instrukci "Logika" najdéte blok pfikazu

podminéného rozhodovani. Popis bloku je popsan v nize uvedené tabulce.

Programovaci bloky Popis

Ctéte hodnotu svétla, rozsah hodnot je 0-
light level 955

Blok piikazu vétveni: Pokud je podminka

pravdiva, vykona se blok kédu za then;
pokud je podminka nepravdiva, vykona se

blok koédu za else.

Instrukce porovnavacich operaci:

o , o Pouziva se k porovnani velikosti dvou Cisel a
£ v

vraci hodnotu true nebo false na zakladé

vysledku porovnani.

(3) ReferenéniProgram

Click here to view the light sensor detection program "Lesson 5".
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on start

show string m

forever

if < light level > = ™ then

Set direction Forward * speed QR %

else @
Set direction Left =+ speed e %

C

(4) Spusténi programu
Po staZeni programu do hlavniho kontroléru, v relativné tmavém prostredi,
pouzijte baterku mobilniho telefonu nebo jiny zdroj svétla k osvétleni auta a

sledujte, zda auto sleduje zdroj svétla.

S tvou pomoci auto vede inspektora Lumiho do svétlejSich oblasti v lese. Jaké

nové problémy je Cekaji dal?
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Lekce 6: Zvukovy regulator rychlosti

Po prichodu nejsvétlejSim svételnym bodem v lese pfisli inspektor Lumi a chytré auto
ke vchodu opusténého dulniho tunelu. Nahle se z hloubky dulniho tunelu ozyvaly
prerusované zvuky "pipani", rytmus byl nékdy rychly a nékdy pomaly, jako by stroj
vysilal signaly. Inspektor Lumi zaSeptal: "Tyto signaly zvukovych vin mohou ukazovat
na tajna zafizeni hluboko v dulnim tunelu. Musime nechat auto automaticky upravovat
svou rychlost podle intenzity zvuku, abychom se mohli rychle pfiblizit bez vynechani
kazdeého signalniho pokynu." Dale musi$ pochopit zvukové signaly a zvukové senzory.
S pomoci zvukovych senzorl se auto nauci "upravovat rychlost poslechem zvukd",

sledovat zahadné signaly a pfimo dosahnout cile!

1.Vyuka znalosti

Seznameni se zvukem

Zvuk je zvukova vina generovana vibracemi objektu, ktera se muze Sifit ve
vzduchu. Vlastnosti zvuku jsou hlavné nasledujici:

Amplituda: Amplituda zvuku uréuje jeho hlasitost. Cim vétsi je amplituda, tim
hlasitéjsi je zvuk.

Frekvence: Frekvence zvuku urduje vysku ténu. Cim vy$si je frekvence, tim
vySSi je ton.

Pribéh viny: Rizné zvuky maiji rizné prubéhy vin a prabéh viny odrazi

slozitost zvuku.

Zvukovy senzor

(1) Popis hardwaru zvukového senzoru Zvukovy senzor je elektronicka
soucastka, ktera dokaze vnimat silu okolniho zvuku a hlavné detekuje zmény
zvuku prostfednictvim soucastky mikrofonu. Micro:bit ma vestavény senzor

mikrofonu. DokazZe reagovat na hlasité
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nebo tiché zvuky a muze také méfit velikost zvuku kolem vas.

Microphone

(2) Pracovni princip zvukového senzoru Pracovni princip zvukovych senzoru je
zaloZen na fyzikalnich vlastnostech zvuku. Kdyz zvukovy senzor detekuje zvuk,
zvukové viny kontaktuji membranu mikrofonu, coz zpusobuje odpovidajici
vibrace membrany. Tato vibrace je pfevedena na elektricky signal, jehoz
amplituda souvisi s hlasitosti zvuku a jehoz frekvence souvisi s vySkou tonu.
Analyzou téchto elektrickych signald mulze zvukovy senzor ur€it intenzitu,
frekvenci a dalSi charakteristiky zvuku, ¢imz realizuje detekci a identifikaci
zvuku. Mikrofon kontroléru Micro:bit V2.0 dokaze detekovat zvuky v rozsahu
30-120 dB (pokryvajici slysitelny rozsah lidského ucha) a pfevadi tyto signaly

na hodnoty 0-255 pro reprezentaci intenzity zvuku.

Parametry zvukového senzoru

Parametr Popis
Napajeci napéti 3,3V-5V
Rozsah intenzity zvuku 30-120 dB
Typ signalu Analogovy signal (0-255)
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Desifrovani mise

Popis ukolu

Programovani chytrého auta TinkerBott k detekci okolnich zvuku:

Zvuk < 60 (slaby signal): Auto zrychli (napfiklad 60% PWM) a postupné se
priblizuje ke zdroji zvuku.

Zvuk 60-120 (stfedni signal): Auto zpomali (napfiklad 30% PWM) a opatrné
se pohybuje vpred.

Zvuk > 120 (silny signal): Auto se zastavi a obrazovka zobrazi, Ze dosahlo

blizkosti zdroje zvuku.

Programovani
(1) Nakreslete vyvojovy diagram programu

START

Y
Display"Go! "

»
»
Y

Is the loudness under 607

Car accelerates

Is the loudness over 1207

Y

Car stops Car moves slowly

(2) Vyuka prikazu
V programovaci platformé Micro:bit mizete najit programovaci pfikazy pro

stavebni bloky zvuku v instrukcich "Zakladni".
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Programovaci bloky Popis

Ziskejte hodnotu hlasitosti zvuku detekovanou
sound level
zvukovym senzorem, rozsah hodnot je 0-255

Vicevétvové podminéné prikazy: pouzivané k

true = then

provadéni riznych blokd kédu podle vétve

else if false v  then {SI

pfikazovy blok v bloku "Logika" a kliknéte na
"+" v pfikazovém bloku pro ziskani bloku
vicevétvového podminéného pfikazu.

(3) Referencni Program

Click here to view the sound detection procedure "Lesson6".

on start

show string m

forever

show string sound level

sound level < w e

Set direction Forward * speed @ %

else if sound level > w @ then @

Stop

show string (.7

else

Set direction Forward ¥ speed @ %

®

(3) Spusténi programu
Po stazeni programu do micro:bit zapnéte napajeni auta a umistéte ho do

relativné tichého prostredi. Auto poté zrychli. Kdyz
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budete hlasité zpivat smérem k autu, zpomali. Kdyz je zvuk dostate¢né

hlasity, sledujte, zda auto pfestane jezdit.

Auto se krok za krokem pfiblizovalo podle zvukového signalu a auto zobrazilo
"Arrive" (Dorazilo) a pfestalo se pohybovat. Inspektor Lumi uvidél zafizeni pfed
sebou, které vydavalo zvuk. Bylo na ném tlacitko. Kdyz ho stiskl, brana dulni
chodby vedle néj se nahle otevrela. PFiblizil se ke vchodu do chodby a nahle
pocitil vinu horka, ktera se na néj hnala. Inspektor Lumi pfiblizil ruku ke zdi a
okamzité ji stahl, jakmile se ji dotkl. "Teplota zde zjevné stoupla. To rozhodné

neni normalni. Mozna to je dalSi uroven hadanky."
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Lekce 7: Vnimani teploty

Horky vzduch se na néj hnal z hlubin dulni chodby. Inspektor Lumi
pfimhoufil o€i a udélal nékolik krokl blize, fikaje: "Teplota pfed nami je
abnormalné vysoka, takze nemuzeme postupovat bezmySlenkovité.
Musime nechat chytré auto TinkerBott zméfit okolni teplotu. Kdyz je
teplota pfilis vysoka, musime se zastavit a odpocCinout, aby nedoslo k
nadmérné ztraté fyzickych sil." Dale jsi od inspektora Lumiho obdrzel
novy ukol. Musi$ nechat chytré auto TinkerBott pouZzit teplotni senzor k
detekci zmén teploty v prostfedi a nechat auto ucinit alarmové rozhodnuti

na zakladé abnormalni okolni teploty.

Vyuka znalosti

1. Teplota

Teplota je fyzikalni veliCina, ktera méfi horko nebo chlad objektu. Odrazi
intenzitu pohybu molekul uvnitf objektu. Jednotka teploty je obvykle vyjadiena
ve stupnich Celsia (°C) nebo stupnich Fahrenheita (°F). Od méfeni télesné
teploty Clovéka, pres pocasi, zemédélskou vyrobu, pramyslovou vyrobu, az po
desky plosnych spoju, Cipy, pozarni alarmy atd., vSechny aspekty se nemohou

obejit bez méfeni a fizeni teploty.

Teplotni senzor

(1) Teplotni senzor

Teplotni senzor je elektronicka soucastka, ktera dokaze detekovat okolni
teplotu. Hlavni Fidici deska Micro:bit je vybavena teplotnim senzorem, ktery
dokaze méfit okolni teplotu v realném Case a vystupem je hodnota teploty v

digitalni formé (ve stupnich Celsia).
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(2) Pracovni princip teplotniho senzoru

Teplotni senzor Micro:bit snima okolni teplotu detekci teploty Cipu hlavni fidici
desky. Teplotni senzor snima tepelny pohyb molekul vzduchu v prostfedi a
pfevadi ho na elektrické signaly. Zpracovanim elektrickych signalt Ize
vystupovat hodnotu teploty ve formé stupriti Celsia. Tato teplotni data Ize Cist v

realném Case a pouZzivat pro programovaci operace.

Parametry teplotniho senzoru

Parametr Popis
Typ signalu Digitalni
Rozsah méreni signal -5°C ~
Provozni napéti 50°C 3,3V

2.DesSifrovani mise

Popis ukolu

Chytré auto TinkerBott |ze naprogramovat k provadéni riznych akci podle

zmén okolni teploty. Konkrétni funkce jsou nasledujici:

Kdyz je okolni teplota abnormalni (napfiklad vétsi nez 30°C nebo mensi nez
10°C), auto rozsviti Cervené svétlo a spusti alarm bzucaku. Kdyz je okolni
teplota v normalnim rozsahu (neni v vySe uvedeném rozsahu), svétla auta

zUstavaji jasné bila a bzu¢ak nevydava zvuk.

44



o—RN—0
o= 0

E-mail:support@acebott.com ACEBOTT https://acebott.com

Programovani

(1) Nakreslete vyvojovy diagram programu Podle poZadavku ukolu musite
navrhnout program, ktery umozni autu sledovat vstup teplotniho senzoru v
realném Case a reagovat odpovidajicim zpusobem na zakladé hodnoty teploty.

Nize je uveden vyvojovy diagram programu.

o)

»
N

Display“temperature”

emperatures greater than
30°C or less than 10°C?

Y

The buzzer plays the The buzzer will not
alarm sound sound an alarm
The car light turns red The car light turns white

(2) Vyuka pfikazu
V programovaci platformé Micro:bit muzete najit stavebni bloky pro ziskani

teploty v sekci "Zakladni".

Programovaci bloky Popis

temperature (°C) Ziskejte aktualni hodnotu teploty (jednotka:
OC)

Logické operatory: propojuji dvé nebo vice
podminek, volitelné parametry jsou "a" (and)

a "nebo" (or) Pfikazovy blok "a": Vysledek
“ celého vyrazu je pravdivy pouze tehdy, kdyz
jsou vSechny zadané podminky pravdive.

Pfikazovy blok "nebo": Staci, aby byla

pravdiva libovolna jedna z
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zadanych podminek, vysledek celého vyrazu

je pravdivy.

Pfehravejte hudbu, parametrem je vybér
play giggle ¥ until done ¥ i L
melodie k pfehrani.
Zastavte prehravani hudby. Parametr
stop melody all = znamena zastaveni vSech pfehravanych
melodii (Ize také zastavit konkrétni melodii

samostatné).

(3) Referencni Program

Click here to view the program "Lesson7" for the car temperature detection.

forever

show string temperature (°C)

temperature (°C) A 4 e temperature (°C) iw @
Set LED headlights ALL ¥ color |

play soaring * until done *

else

Set LED headlights ALL * color .

stop melody all w

C]

(4) Spusténi programu

Musite upravit vySe uvedené parametry teploty podle okolni teploty vaseho
mista. Po staZeni programu do hlavniho kontroléru zapnéte prepinac napajeni
auta, hlavni kontrolér zobrazi pocateCni teplotu a sledujte pohyb auta. Béhem
testu muzete pouzit ventilator k ochlazeni hlavniho kontroléru nebo ho zahfat
rukama. S vasi pomoci auto uspésné obeslo oblast s abnormalni teplotou. Jak
v8ak pruzkum postupoval dale a dale, inspektor Lumi ztratil cestu v cilové

oblasti a nové vyzvy pfichazely jedna za druhou.
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Lekce 8: Hledani spravného smeru

Jak trasa postupovala, inspektor Lumi si najednou uvédomil, Ze se zd4, Ze na
tomto misté byli jiz pfedtim. Inspektor Lumi se zastavil, pecClivé pozoroval okolni
prostifedi a poté fekl: "Zde chybi zjevné referenéni body a vedeni a evidentné
jsme se ztratili. Ale nebojte se, mizeme se spolehnout na chytré auto
TinkerBott, které nas odtud vyvede. Je vybaveno kompasem, ktery nam
pomuze urcit smér." Dale inspektor Lumi potfebuje vasi pomoc k implementaci
funkce kompasu v TinkerBott. Pfed dokon¢enim ukolu musite pochopit znalosti

souvisejici s kompasem.

1.Vyuka znalosti

1. Kompas

Kompas je navigacni nastroj, ktery funguje na zakladé principu zemského
magnetického pole. Smér je uréen nasmeérovanim magnetické jehly k
magnetickému severnimu polu Zemé. V Micro:bit muze senzor kompasu
detekovat smér zafizeni vzhledem k zemskému magnetickému poli a
vystupovat vysledek ve formé uhlu. Rozdélte obvod do &tyf stejnych intervall
po 90°, pfiemz kazdy hlavni smér (S/V/J/Z) zabira rozsah 90°. S pravym

severem (0°) jako vychozim bodem odpovidaji Ctyfi sméry:

N
315° 45°
NW NE
2700 W E oo
SE
25> 135°

180°
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2. Senzor kompasu

(1) Senzor kompasu

Hlavni Fidici deska Micro:bit ma vestavény elektronicky kompas (magnetometr),
ktery dokaze presné urCit smér podle zemského magnetického pole (v
zavislosti na situaci inicializace), detekovat smér auta a vystupovat hodnotu

Uhlu 0° ~ 360°. Modul musi byt inicializovan pfed kazdym volanim.

il W

(2) Pracovni princip senzoru kompasu

Tfiosy magnetometr uvniti senzoru kompasu snima silu a smér zemského
magnetického pole a vypocitava uhel zafizeni vzhledem k magnetickému
severu Zemé zpracovanim dat magnetického pole. Mlize také méfit smér
zafizeni v rozsahu 360 stupnu a prevadét tento smér na hodnotu uhlu (0-360
stupfiitl), kde 0 stupnu predstavuje presny sever, 90° predstavuje pfesny

vychod, 180° pfedstavuje pfesny jih a 270° pfedstavuje pfesny zapad.

1.Parametry senzoru kompasu

Parametr Popis
Komunikace 12C
Pfesnost Vystupni +5°
jednotky Ghel
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2.DesSifrovani mise

Popis ukolu
Naprogramujte chytré auto TinkerBott, aby zobrazovalo svou aktualni polohu

na obrazovce, a oznacte polohu auta zobrazenim "N", "E", "S" a "W".

Programovani
(1) Nakreslete vyvojovy diagram programu

START

Y

Get compass angle
|

No
angle < 45 or angle > 315/
Yes No
If 45 angle < 135 ?
Display"N"
Yes
Display"E" If angle < 225 ?

Yes

No

Display"s" Display™wW"

(2) Vyuka pfikazu
Pfed implementaci tohoto ukolu musite najit blok sméru kompasu v instrukci

"Zakladni".

Programovaci bloky Popis

Zavolejte senzor kompasu pro méfeni a
1 o
compass heading (°) vraceni aktualniho uhlu nadpisu ve stupnich (°)

(3) Referenéni Program

Click here to view the program "Lesson8" for the car compass display.
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forever

if compass heading (°) < - @ > oorw £ compass heading (°) > @ >

show string 6

else if < compass heading (°) <w @ » then

show string o

else if compass heading (°) < @ i * then

show string o

else

show string 0
(C)

(4) Spusténi programu

Sejméte hlavni kontrolér z auta, pfipojte hlavni kontrolér k pocitaCi datovym
kabelem a nahrajte program této lekce do hlavniho kontroléru micro:bit. Pfi
prvnim spusténi obrazovka zobrazi anglickou inicializacni vyzvu "TILT TO FILL
SCREEN". Poté se na obrazovce objevi nékteré jasné body. Musite preklapét
hlavni fidici desku Micro:bit tam a zpét a pomoci senzoru gravitace rozsvitit
vS8echny LED diody. Tento krok slouzi ke kalibraci kompasu hlavniho
kontroléru. Po rozsviceni vSech svétel se zobrazi vzor smajlika a poté vSechny
LED diody zhasnou, coz znamena, zZe kalibrace je dokonCena. Dale uvidite, Ze

obrazovka hlavniho kontroléru zobrazuje aktualni smér.

—_

»

S vasi pomoci muze TinkerBott nyni pouzivat senzor kompasu k detekci

aktualniho sméru a pfizpasobovat své akce podle sméru. Inspektor Lumi si
auto Celi béhem jizdy zde vice vyzvam, jako je nedostateéné osvétleni,
abnormalni teplota a zvukové ruSeni, jak bude koordinovat data z riznych

senzoru a provadét nejlepsi reakci?
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Lekce 9: Spoluprace vice senzoru

Detektiv Lumi pouzil senzor kompasu auta k nalezeni sméru a pokracoval
vpied. Brzy vSak zjistil, Ze okolni prostfedi se stava stale slozitéjSim, svétlo bylo
stale temnég;jsi, teplota kolisala a bylo slySet nejriznéjSi hluéné zvukoveé viny.
Detektiv Lumi Fekl: "Nase auto se naucilo pouzivat jednotlivé senzory k feSeni
konkrétniho prostredi, ale v této slozité cilové oblasti nemusi byt jedna
schopnost dostacujici. Musime nechat auto integrovat funkce vS8ech senzorl a
provadét komplexni usudky na zakladé vice environmentalnich faktort jako
skute€ny detektivni asistent." Pfesné tak, nas dalSi ukol je naucit auto
integrovat a pouzivat rizné senzory (svétlo, teplotu, zvuk) a aktuatory (motory,
reproduktory, LED bodové maticové obrazovky), aby mohlo flexibilné reagovat

ve sloZitych prostfedich.

Vyuka znalosti

Koncept aplikace vice senzor

Aplikace vice senzoru oznacuje integraci a analyzu dat z vice senzoru za
ucelem presnéjsiho a inteligentnéjSiho rozhodovani ve slozitych prostfedich. V
praktickych aplikacich mohou rlizné senzory kompenzovat omezeni jediného
senzoru a integrace dat z vice senzorl mulze autu umoznit inteligentn&jsi

reakci ve slozitych scénafich.

Proménné

V programovani jsou proménné kontejnery pouzivané k ukladani dat. Hodnoty
detekované senzory mulzete ukladat do proménnych, aby bylo usnadnéno
nasledné zpracovani a hodnoceni. Napfiklad mazete vytvofit proménnou pro
uloZeni hodnoty jasu detekované svételnym senzorem, dalSi proménnou pro
uloZeni hodnoty teploty detekované teplotnim senzorem atd. Prostfednictvim
proménnych muzete snadno vypocitat a porovnat tato data, ¢imz dosahnete

komplexniho hodnoceni prostredi. 51
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DesSifrovani mise
Popis ukolu

Programovani umoznuje chytrému autu TinkerBott integrovat funkce vice
senzorll a inteligentné reagovat podle zmén prostfedi. V abnormalnich
podminkach prostfedi, kdyz teplotni senzor detekuje, Ze teplota je vétsi nez 30°
nebo mensi nez 10°, mize auto spustit alarm a zastavit pohyb. Kdyz zvukovy
senzor detekuje, ze zvukové ruseni je pfili§ velké, auto mize zastavit pohyb.
Kdyz svételny senzor detekuje, Zze svétlo je nedostateCné, auto muize

automaticky rozsvitit svétla a zpomalit.

Programovani

(1) Nakreslete vyvojovy diagram programu

Display"Go! *

Normal forward

Set variables for light,
temperature, and sound

s temperature <10° or
emperature > 30*%

Is tound > 1007

Yes

Car stops and alarms

Stop moving

Yes

v

Turn on lights, slow down Normal forward

|
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(2) Vyuka prikazt V tomto ukolu existuji tfi hodnoty detekce senzoru: teplota,
hlasitost zvuku a intenzita svétla. Tyto hodnoty se budou ménit s prostfedim.
Mlzete pouzit proménné k ukladani hodnot detekovanych senzory. Na
programovaci platformé& najdéte instrukci "Zakladni". Dale mulzete pouzivat

proménné podle nasledujicich metod a pfikazovych bloku.

Programovaci bloky Popis
Kliknéte na "Vytvofit proménnou" pro

Variables vytvofeni jedné nebo vice proménnych.
Musite pojmenovat rizné proménné.
Napfiklad nazev proménné je "a". Po

Make a Variable...

nastaveni proménné mulzete pfifazovat
hodnoty a provadét operace s proménnou.

e Ziskejte nebo manipulujte s aktualni

hodnotou proménné.

Nastavte hodnotu proménné na konkrétni
set awv to o |
Cislo.

Zvyste nebo snizte aktualni hodnotu proménné
change a v by o 0 zadanou hodnotu, napfiklad zvySte hodnotu

proménné a o 1.

(3) Referencni Program

Click here to view the program "Lesson9" for multi-sensor control of the car.
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on start forever

set light * to light level

show string @

set temperature ¥ to temperature (°C)
set sound * to sound level

Set direction Forward * speed e =

if 5 temperature ¥ <w @ or ¥ temperature ¥ > e > then

play soaring v until done w»

(4) Spusténi programu

Po stazeni programu do hlavni Fidici desky zapnéte napajeni auta, auto se
bude pohybovat vpfed rychlosti 50% a zobrazi "GO!". Prosim, postupujte podle
nasledujiciho procesu pro testovani:

(@ Test teplotni odezvy: Zakryjte teplotni senzor rukou a zkontrolujte, zda
auto zastavi pohyb a pfehraje hudbu "Soaring", kdyZ teplota je >30°C;

@ Test zvukové odezvy: V tichém prostiedi nahle hlasité zakfiéte (nebo

prehrajte hudbu na telefonu a zvyste hlasitost) a sledujte, zda
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auto se okamzité zastavi a zobrazi odpovidajici ikonu; 3 Test svételné
odezvy: Pouzijte baterku k osvétleni svételného senzoru. Kdyz je jas =100,
auto jede normalni rychlosti. Po odstranéni zdroje svétla se svétla rozsviti bile
a rychlost klesne na 20%. Po kazdém testu stisknéte tlaCitko reset pro
resetovani stavu. Nadsené testujete auto: "Ted chytré auto TinkerBott dokaze
soucCasné fesit problémy jako svétlo, teplota a zvuk!" Vedeni chytrym autem

TinkerBott, ty a inspektor Lumi pokracujete vpfed, abyste nalezli pravdu.
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Lekce 10: Inteligentni vyhybani se
prekazkam

Ty a inspektor Lumi jste kone¢né vysli z lesa. Pfed vami se objevila skalnata
oblast. Nasli jste podezielou osobu pohybujici se ve skalnaté oblasti pfed vami.
Musite tuto podezielou osobu sledovat, ale skaly vSude blokuji postup
TinkerBottu. Musite nechat TinkerBott automaticky obchazet tyto skaly, aby
proSel touto skalnatou oblasti. Inspektor Lumi chvili pfemyslel a fekl: "TinkerBott
ma ultrazvukovy senzor, ktery mize pomoci autu vyhnout se témto skalam.
Dale implementujete funkci vyhybani se pfekazkam TinkerBottu." Pied

dokon&enim ukolu musite pochopit znalosti souvisejici s ultrazvukem.

Vyuka znalosti

Ultrazvukové viny

Ultrazvukové viny jsou zvukové viny s frekvenci vySSi nez rozsah lidského
sluchu (obvykle vice nez 20 kHz). Siti se ve vzduchu, vodé nebo pevnych
latkach ve formé vin. Diky své silné smérovosti, silné prachodnosti a
soustfedéné energii jsou ultrazvukové viny Casto pouzivany v Iékafskych
vySetfenich (jako je ultrazvuk B), primyslovych kontrolach, méfeni vzdalenosti,
automatickém vyhybani se prekazkam a dalSich oblastech. V kazdodennim
Zivoté mnoho chytrych zafizeni také vyuziva ultrazvukové viny k dosazeni

funkci snimani a fizeni.

M Bat sonar
| B Returning sound waves
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Ultrazvukovy senzor

(1) Ultrazvukovy senzor Ultrazvukovy senzor je elektronické zafizeni, které
pouziva ultrazvukové viny k méfeni vzdalenosti objektu nebo detekci
pfitomnosti objektu. Vysila vysokofrekvencni ultrazvukové signaly a kdyz tyto
zvukové viny narazi na prekazky, jsou odrazeny zpét. Po pfijeti ozvény senzor
vypocita vzdalenost k objektu na zakladé doby Sifeni zvukovych vin.
Ultrazvukové senzory jsou Siroce pouzivany ve scénafich, jako je automatické
vyhybani se prekazkam, chytré parkovani, navigace robotl a detekce hladiny

kapaliny. Jsou béznym a praktickym inteligentnim snimacim zafizenim.

(2) Princip ultrazvukového méfeni vzdalenosti

Ultrazvukovy senzor se sklada z vysilaCe a pfijimaCe. Senzor odesila
ultrazvukové impulsy prostfednictvim pinu Trig a pfijima ozvény prostfednictvim
pinu Echo. Vzdalenost Ize vypocitat na zakladé doby zpateCni cesty
ultrazvukové viny. Vzorec pro vzdalenost je: vzdalenost = rychlost zvuku x

Cas/2 (rychlost Sifeni ultrazvukovych vin ve vzduchu je pfiblizné 340 m/s)

RECEIVER €

Reflected signal

TRANSMITTER

|
F

Distance
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(3) Hardwarové parametry ultrazvukového senzoru

Parametr Popis
Provozni napéti 3,3V-5V
Rozsah méfeni 3 cm ~ 500
Pfesnost méfeni cm £0,1 cm

Slepa zona méfeni <3cm

Desifrovani mise
Popis ukolu

Naprogramujte implementaci funkce automatického vyhybani se prekazkam
TinkerBottu. Kdyz se prekazka objevi ve vzdalenosti do 10 cm pfed nim,

automaticky se pfekazce vyhne.

Programovani

(1) Nakreslete vyvojovy diagram programu

Display"Go! "

Distance<10

Turn left 1s Forward

(2) Vyuka prikazu
V programovaci platformé Micro:bit najdéte rozSifujici balicek auta Acebott a v

prikazu "Senzor" najdéte blok pro ziskani
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hodnoty vzdalenosti méfené ultrazvukovym senzorem.

Programovaci bloky Popis

Prectéte hodnotu vzdalenosti méfenou
ultrazvukovym senzorem. Parametr pin
Echo by mél byt zménén na P15, pin
Trig na P14 a mérna jednotka mize
byt cm nebo palce, ¢imz se realizuje

detekce vzdalenosti ultrazvukovym

senzorem.

(3) Referencni Program

Click here to view the program "Lesson 10" for the car to avoid obstacles.

on start

show string @

forever

set distance + to Ultrasonic Sensor with Echo P15 + Trig P14(MIS0) * get distance in com +

distance *+ < ¥ e

Set direction Left v speed e x

pause (ms) ‘

else

Set direction Forward ¥ speed @ %

C]

(4) Spusténi programu

Po stazeni programu do hlavniho kontroléru zapnéte napajeni auta, zakryjte
ultrazvukovy senzor pred autem rukou a sledujte, zda auto maze zatocit vlevo.
Po odstranéni ruky sledujte, zda auto miaze normalné jet vpfed. S vasi pomoci
TinkerBott uspéSné prekonal skalnatou oblast. Nyni musite sledovat

podezfelou osobu pfed vami, abyste vidéli, kam jde.
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Lekce 11: Inteligentni sledovani

Po prachodu skalnatou oblasti s detektivem Lumim jste se chystali tiSe sledovat
podezfelou postavu pfed vami. Nahle jste si vSimli, Zze podeziela postava se
chovala podivné, neustale se zastavovala a znovu rozjizdéla, jako by
kontrolovala, zda je nékdo sleduje. Aby vas osoba vpfedu neodhalila, detektiv
Lumi se rozhodl udrzovat urCitou vzdalenost pfi sledovani a fekl vam: "Aby nas

osoba vpfedu neobjevila, nechme robota TinkerBott ji sledovat."

Déle musite pomoci inspektoru Lumimu vybavit auto TinkerBott schopnosti

inteligentniho sledovani, aby vzdy udrzovalo urcitou vzdalenost od cile.

Vyuka znalosti

1.Ultrazvukové sledovani vzdalenosti

Aby bylo dosaZeno sledovani na pevnou vzdalenost, ultrazvukovy senzor musi
nepretrzité méfit vzdalenost k cili vpfedu. Auto porovnava tuto vzdalenost s
nastavenou cilovou vzdalenosti a upravuje vzdalenost mezi sebou a cilem
fizenim rychlosti motoru. Pokud je skuteCna vzdalenost mensi nez dolni limit
cilové vzdalenosti, auto vhodné zpomali nebo couvne; pokud je skuteCna
vzdalenost vétsi nez horni limit cilové vzdalenosti, auto zrychli vpfed, aby vzdy

udrzovalo urcitou vzdalenost mezi autem a pohybujicim se cilem.
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Aplika€ni scénare technologie sledovani na pevnou vzdalenost

Technologie sledovani na pevnou vzdalenost ma Sirokou Skalu aplikaci v
realném zivoté. Napfiklad v oblasti inteligentni dopravy systém adaptivniho
tempomat (ACC) umoznuje autu automaticky udrzovat bezpenou vzdalenost
od vozidla vpfedu; ve skladovani a logistice muze AGV (automaticky fizené
vozidlo) sledovat pohyb zbozi nebo zaméstnanci a zajiStovat pevnou
vzdalenost; v oblasti drond drony pouzivaji technologii sledovani na pevnou
vzdalenost k dosazeni stabilniho sledovani pohybujicich se cild (jako jsou
vozidla nebo lidé) a udrzovani bezpecné letové vzdalenosti; kromé toho servisni
roboti (jako jsou roboti pro doru¢ovani v restauracich) mohou také pouzivat tuto
technologii ke sledovani €iSniku nebo zakazniku, aby se predeslo kolizim. Tyto
aplikace vSechny odrazeji praktiCnost a inteligentni charakteristiky technologie

sledovani na pevnou vzdalenost.

Desifrovani mise

Popis ukolu
Naprogramuijte chytré auto TinkerBott, aby béhem jizdy vZzdy udrzovalo

vzdalenost 20 cm od cilového objektu pred nim.

Programovani
(1) Nakreslete vyvojovy diagram programu

- --.—‘-V
<~ Distance < 20em? oS

T

— —

X - — T
) ] H
Backward | —" pistance> EDcm?\E:?ir

gt
T —

— —

T Yes
h 4

L 4
| Fonward | | Stop |

| |
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(2) Referencni Program

Click here to view the program "Lesson11" for the car to follow the movement.

on start

show string @

forever

set distance v to Ultrasonic Sensor with Echo P15 » Trig P14(MIS0) » get distance in cm =

¢  distance v < w e > then

Set direction Backward v speed ° %

< distance ¥ >w e then @

Set direction Forward ¥ speed @ % |

(3) Spusténi programu

Po stazeni programu do hlavni Ffidici desky zapnéte napajeni robota.
Doporucuje se pouzit plochy pfedmét, napfiklad knihu, a umistit knihu pfed
ultrazvuk. Pomalym posouvanim knihy sledujte, zda robot muze nasledovat
knihu vpfed nebo vzad. Auto detektiva Lumiho nyni muze uspésné sledovat
cilové vozidlo a udrzovat urcitou vzdalenost. Po chvili jsme vstoupili do kafonu

s propastmi na obou stranach cesty...
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Lekce 12: Zachrana na pokraji propasti

Chuze po uteské cesté je velmi nebezpelna. Na cesté je mnoho ostrych
zataCek. Je snadné, aby chytré auto TinkerBott spadlo z utesu. Inspektor Lumi
se rozhodl pfijmout ochranna opatfeni, aby zabranil padu auta z utesu. Po
chvili pfemysleni inspektor Lumi fekl: "Pokud auto dokaze rozpoznat ¢ernou
hranici utesu, muze se vyhnout padu. TinkerBott ma Sedoténovy senzor, ktery
Ize pouzit k detekci tmavych Cernych €ar a tim detekovat hranici utesu." Dale je
vasSim ukolem pomoci TinkerBottu identifikovat ¢ernou hranici. Pfed
dokonc€enim ukolu musite pochopit pfislusné znalosti o senzorech sledovani

cary.

Vyuka znalosti

Senzor sledovani €ary

Senzor sledovani Cary je elektronicka soucastka pouzivana k detekci rozdilt
barev. DokazZe posuzovat hloubku barvy snimanim intenzity svétla odrazeného
od povrchu objektu. Modul senzoru sledovani ¢ary auta Micro:bit obsahuje dvé
sondy (jednu na kazdé strané) a poloha hardwarové instalace je znazornéna na

obrazku nize.
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Pracovni princip senzoru sledovani ¢ary

Senzor sledovani Cary pfenaSi infraCervené svétlo na zem prostifednictvim
infraCervené vysilaci trubice a zemé odrazi ¢ast svétla. Senzor sledovani cary
prevadi pfijatou intenzitu svétla na hodnotu stupné $edi. Cerna pohlcuje vice
infraCerveného svétla a odrazi méné, takze navratova hodnota je vysoka; bila
pohlcuje méné infraerveného svétla a odrazi vétSinu z néj, takze navratova
hodnota je nizka. Senzor sledovani Cary auta je pfipojen k PO a P1 hlavni Fidici

desky Micro:bit. MUzete ho ziskat ¢tenim analogovych hodnot PO a P1.

Parametry senzoru sledovani ¢ary

Parametr Popis
Typ vystupu Analogovy signal
Detekovana barva Cerna (vysoka odrazivost), bila (nizka odrazivost)
Provozni napéti 3,3V 0~1023

(vySSi hodnoty znamenaji méné odrazeneho svétla, nizsi

Rozsah vystupnich hodnot hodnoty znamenaji vice odrazeného svétla)

Popis pina PO — pravy Sedoténovy senzor; P1 — levy Sedoténovy senzor

DesSifrovani mise
Popis ukolu

Nechte chytré auto TinkerBott pohybovat se v ¢erném kruhu. Pro spinéni tohoto
ukolu musite nejprve nechat auto automaticky rozpoznat ¢ernou hranici a poté

fidit auto, aby se vyhnulo ¢erné hranici. Jak je znazornéno na obrazku nize:
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Programovani

Ukol 1: Testovani rozsahu hodnot stupné Sedi derné &ary. Pouzijte micro:bit k
fizeni chytrého auta TinkerBott ke Cteni dat senzoru sledovani ¢ary v oblastech
Cerné Cary a bilého papiru a zaznamenejte rozsah hodnot stupné Sedi pro
pfipravu na naslednou identifikaci hranice ¢erné &ary. O Vyuka instrukci V
programovaci platformé& Micro:bit najdéte rozSifujici baliCek auta Acebott a v
pfikazu "Vykonny" najdéte stavebni blok pro ziskani hodnoty stupné Sedi

senzoru sledovani Cary.

Programovaci bloky Popis

Prectéte hodnotu stupné Sedi méfenou
senzorem sledovani ¢ary. Tento blok Ize
pouzit k vybéru a ¢teni hodnoty stupné
Sedi z levé nebo pravé sondy senzoru

sledovani Cary.

(2 Zméfte hodnotu stupné Sedi sondy senzoru na erné ¢afe Musite zméfit
hodnoty stupné Sedi levé a pravé sondy chytrého auta TinkerBott v oblasti
Cerné Cary zvlast a pouzit tlaCitka a LED bodovou maticovou obrazovku k

ziskani hodnot vicekrat.
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Podle vysledkl testl urete prahovou hodnotu stupné Sedi, ktera pravé detekuje
¢ernou caru (napfiklad: prah = 800). Pro ziskani hodnot se muzete Fidit
nasledujicim programem. Nezapomerite pfecist hodnotu stupné Sedi vicekrat a

zaznamenat ji na papir!

on button A * pressed on button B * pressed

show string Left v+ tracking value show string Right * tracking value

(2) Ukol 2: Zajistéte pohyb auta pouze v ramci éerné éary

@ Nakreslete vyvojovy diagram programu

| START

Y

Display"Go!

|

No

Both line patrol sensors
detected black lines?

Mo

eft sensor: black line detected
ight sensor: no line detected

Backward 0.5s

!

Turn left 0.5s

ight sensor: black line detected
Left sensor: no line detected

Backward 0.5s
¢ Forward

Turn right 0_5s

Backward 0.5s5

v

Turn left 0.5s

|

(2 Referenéni Program

Click here to view the program "Lesson 12" for the robot to detect the black line

boundary.
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on start

show string @

forever

if Left * tracking value > = > and * ¢ Right *+ tracking value > = >> then

Set direction Backward ¥ speed o %

pause (ms) Q-CId

Set direction Left v speed o %

pause (ms) QN4
else @

if Left v tracking value > w > and v ¢ Right = tracking value < = > then

Set direction Backward v speed a F

pause (ms) @R

Set direction Left v speed @ %

pause (ms) @GR4
else if < Left v tracking value < ¥ ‘ > and - Right + +tracking value > + > then @ ‘

Set direction Backward v speed o 4

pause (ms) (LA

Set direction Right = speed o x

pause (ms) @L:Ad

I ET @ ‘

Set direction Forward ¥ speed o %

C]
C]

(3 Spusténi programu
Po staZeni programu do hlavniho kontroléru zapnéte napajeni auta, umistéte
auto na mapu s Cernou Carou a sledujte, zda auto v€as couvne a zatoCi po
dosazeni hranice Cerné Cary. Inspektor Lumi sledoval, jak auto bezpecné
proslo usekem strmého utesu, ale cesta pfed nimi se zdala neobvykle ticha. Cil
se neobjevil a nebyly zadné stopy. Jediné, co pfitahovalo pozornost, byla

dlouha Cerna Cara, ktera se tahla od jejich nohou do neznamé dalky.
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Lekce 13: Pronasledovatel

TinkerBott ztratil stopu po cilové osobé a pfed nim zbyla pouze klikata Cerna
Cara. Inspektor Lumi zamracil Celo a klidné analyzoval: "Tato stopa se zda vést
nas nékam. Zda se, Zze musime nechat chytré auto TinkerBott jet podél této
Cerné Cary, aby pokraCovalo ve sledovani cile. Nezapomente, Zze senzor
sledovani Cary dokaze vidét Cernou caru." Musite zajistit, aby chytré auto
TinkerBott jelo pfesné podél Cerné Cary a udrzovalo stabilni a plynuly pohyb.

Pfed dokon€enim ukolu musite pochopit pfislusné znalosti o sledovani Cary.

Vyuka znalosti

Logika sledovani ¢ary auta

ProtoZze leva a prava Sedoténova sonda senzoru sledovani ¢ary mohou
detekovat intenzitu odrazeného svétla ze zemé v realném Case, Ize na zakladé
vracené hodnoty urcit aktualni polohu auta, to znamena, zda se auto odchyluje
od Cerné Cary, a smér jizdy lze opravit upravou rychlosti levého a pravého

motoru. Konkrétni algoritmus je znazornén v tabulce nize:

Akce upravy

Stav senzoru
chytrého auta

Levy senzor detekuje

bilou oblast a pravy )
Odbodit vpravo

senzor detekuje Cernou

caru.

Pravy senzor detekuje

bilou oblast a levy
Odbodit vlevo
senzor detekuje Cernou

¢aru.
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Oba senzory nedeteku;ji .
. - Rovné
éernou &aru.
Oba senzory detekuji V zavislosti na
éernou ¢aru. konkrétni situaci

Vztah mezi polohou auta a hodnotou senzoru sledovani ¢ary

Podle vySe uvedenych situaci pfi jizdé auta na ¢erné Cafe musite detekovat
odpovidajici hodnoty senzoru sledovani ¢ary. Stejné jako v posledni lekci
muzete pouzit tlacitka a LED bodovou maticovou obrazovku k ziskani hodnot
vracenych levou a pravou sondou v aktualnim prostfedi a zaznamenat je.
Senzor sledovani €ary zcela detekuje Cernou ¢aru a hodnota stupné Sedi je
vysoka (napriklad vétsi nez 900). Hodnota stupné Sedi detekované bilé oblasti

je nizka (napfiklad mensi nez 300, coz zavisi na hodnoté testu na misté).

Desifrovani mise
Popis ukolu

Naprogramujte TinkerBott, aby se pohyboval podél niZze uvedené Cerné Cary.
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=SS ACEBOTT

Programovani
(1) Nakreslete vyvojovy diagram programu

START

Display"Go! "

Are line sensor Mo
values all »8007
: MNa
Yes Are line sensor
values all <3007

Stop Mo

Yes Is left sensor
value TO0-8007

Stop

Yes Mo
12 right sensor

value T00-8007
Car tums right
Yes

Are left & nght sensor
‘ values 300-7007
Car turns left

Yes

Forward

(2) Referencni Program

Click here to view the program "Lesson13" for the car's line-following motion.
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on start

s strine (D)

set left * to Left ¥ tracking value

set right ¥ to Right ® tracking value

if left = v @ and v

Left wheel speed o X right speed e X

if right » Ew m and v right =

Left wheel speed e X right speed o X

if left = > @ and ¥

Left wheel speed e X right speed e x

Poznamka: Pokud auto nemize normalné jezdit pri sledovani ¢ary, muze
to byt zplisobeno nasledujicimi divody:
1.Auto se pohybuje priliS§ pomalu. Chcete-li problém vyresit, mizete
zvysSit hodnotu PWM motoru v programu, aby auto mélo dostate¢nou
rychlost.
2.Kvili ruseni od faktori okolniho svétla muize TinkerBott omylem
identifikovat bilé oblasti jako ¢erné ¢ary. Chcete-li tento problém
vyiesSit, mizete nejprve otestovat konkrétni hodnoty Sedoténového

v rw

senzoru na bilé oblasti a cerné ¢are a odpovidajicim zpisobem upravit

r w oz

prah senzoru sledovani ¢ary v programu.
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(3) Spusténi programu

Po stazeni programu do hlavniho kontroléru umistéte auto na €ernou Caru na
mapeé, zapnéte prepinaé napajeni auta a sledujte, zda auto mulze jet podél
Cerné Cary. Auto inspektora Lumiho se fFitilo podél Cerné Cary a zjistilo, ze
cilové vozidlo vstoupilo do rudné obytné oblasti. Nahle auto zabrzdilo a

zastavilo. Co se stalo?
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Lekce 14: Inteligentni rizeni

Jak TinkerBott pokraCoval v jizdé podél ¢erné Cary, nahle se pred nim objevila
mala zvirata. Aby byla zajiSténa bezpecnost téchto malych zvirat, TinkerBott
musel v€as zastavit, kdyz nalezl mala zvifata. Tvafi v tvar této situaci inspektor
Lumi Fekl: "Musime umoznit autu zvladat vice Ukoll sou¢asné: musi byt
schopno sledovat ¢aru a vyhybat se pfekazkam pfed nim, aby bylo dosazeno
inteligentnéjSiho fizeni." Pfemyslel jsi: "Mél by TinkerBott nejprve se vyhybat
prekazkam nebo nejprve sledovat ¢aru pfi plnéni ukolu?" Detektiv Lumi fekl:
"Dobra otazka! Kdyz auto Celi vice ukolim sou€asné, musi urcit prioritu
kazdého ukolu. Dale je na vas, abyste implementovali funkce vicenasobnych

ukolu vyhybani se pfekazkam a sledovani ¢ary pro chytré auto TinkerBott!"

Vyuka znalosti

Rozhodovani pfi inteligentnim Fizeni

Je to klicovy €lanek v technologii autonomniho fizeni, coz znamena, ze poté,
co inteligentni auto vnima prostfedi, automaticky provadi bezpecné a rozumné
volby chovani pfi fizeni na zakladé faktorll, jako jsou dopravni pravidla, stav
vozovky a cile jizdy, stejné jako lidsti fidi¢i neustale provadéji "rozhodnuti" pfi

Vaigvivs

je pro auto nejvySsi prioritou, nasledované sledovanim cCary.

Fuknce

V programovani je funkce blok kédu se specifickou funkci, ktery |ze opakované
volat, ¢imZ se zlepSuje Citelnost, udrzovatelnost a znovupouzitelnost kodu.
Zapouzdrenim funkci ultrazvukového vyhybani se pfekazkam a jizdy po Cerné

¢are do dvou funkci je mizeme snadno volat v
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hlavnim programu k dosazZeni komplexniho fizeni auta. Pouziti funkci Cini
strukturu kodu jasnéjSi a usnadfiuje nasledné upravy a rozSifeni. Funkce maji
obvykle nasledujici strukturu:

Definice funkce: Definujte funkci, ktera ma byt dokon&ena prostfednictvim
programovacich blokd nebo kodu.

Volani funkce: Zavolejte definovanou funkci na pozZadovaném misté pro

vykonani funkce.

Desifrovani mise
Popis ukolu

Programovani zajiStuje, aby se chytré auto TinkerBott pohybovalo stabilné
podél Cerné Cary a zastavilo se pfi narazeni na prekazku, ¢ekalo na odstranéni

prekazky a poté pokraCovalo v pohybu podél Cerné Cary.

Programovani

(1) Nakreslete vyvojovy diagram programu.
Podle pozadavkll ukolu by chytré auto TinkerBott meélo upfednosthovat
vyhybani se pfekazkam a funkci sledovani Cary provadét pouze tehdy, kdyz

nejsou detekovany zadné prekazky.

START

>

No

Y

Stop Call the line patrol function

(2) Vyuka blokd

Aby bylo mozné realizovat funkcionalitu zapouzdiené funkce, musite
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najit pfikaz "Funkce" na programovaci platformé. Poté muizete vytvofit a volat

funkci podle nasledujicich metod a pfikazovych bloku.

Programovaci bloky Popis

Functions

Kliknéte na "Vytvorit funkci" pro vytvoreni

Make a Function... jedné nebo vice funkci.

Deklarujte funkci s nazvem "doSomething”.
GRS dosonctning O MGzete definovat vlastni nazev funkce.

Pridejte kéd do téla funkce pro dosazeni

pozadované funkCnosti.

Mo o @ Pfikaz return, pouzivany k vraceni hodnoty z

funkce volajicimu.

Pouziva se k volani definovanych funkci a
provadéni odpovidajicich funkci.

(3) Referencni Program

Click here to view the program "Lesson14" of the smart driving car.
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Ultrasondc Sensor with Echo P15 * Trig PL4(MISO) * get distance in o= v L P e then
Stop
else

call Linepatrol

®

set  left » to  Left » tracking value

set  right » to Right v tracking value

1f left v Ew and »

Stop
®

i¥

if left = !'@ and v Left = cv

LeFt wheal speed e % right speed @ x

if right » = @ and - right + <% @ then

Left wheel speed a: right speed o X
@

iF left » > = @ and - left » ¢ = N and - right » > = m and - right » ¢ w @ then

tﬂmlme!riﬂlt wleeda!
®

(3) Spusténi programu Po stazeni programu do hlavniho kontroléru umistéte
auto na Cernou ¢aru na mapé, zapnéte prepinac¢ napajeni auta, nechte auto jet
podél Cerné Cary a sledujte, zda auto dokaze dosahnout funkce vyhybani se
pfekazkam pfi sledovani ¢ary. Lumiho auto uspésSné kombinovalo funkce
sledovani €ary a vyhybani se pfekazkam a nakonec projelo touto Cernou
c¢arovou sekci. Nahle cilové vozidlo prudce zatoCilo a zmizelo beze stopy, na
zemi zUstaly pouze néjaké stopy pneumatik. Rezim sledovani ¢ary také prestal

fungovat a zdalo se, Ze druha strana zjistila, Ze auto sleduje podél Cerné Cary.
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Lekce 15: Pronasledovani pomoci
infraerveného dalkového ovladani

Pfi pohledu na rozptylené stopy pneumatik na misté se inspektor Lumi

chvili zamyslel a fekl: "Zda se, Ze nas cil odhalil. Pohybova trasa chytrého
auta TinkerBott v rezimu sledovani &ary je pfili§ pevna a nemizeme ho
nadale sledovat." Poté inspektor Lumi vytahl z kapsy dalkové ovladani a
fekl: "DalSi sledovani vyzZaduje flexibilngjSi ovladani! Musime rucné
ovladat auto, abychom rychle nalezli stopu cile!" Dale musite realizovat
funkci dalkového ovladani chytrého auta TinkerBott. Pfed dokoncenim
ukolu musite pochopit znalosti souvisejici s infratervenym dalkovym

ovladanim.
Vyuka znalosti

Infracervena komunikace

InfraCervena komunikace je technologie bezdratové komunikace, ktera pouziva
infraCervené svételné viny pro pfenos dat. InfraCervené svétlo se nachazi v
elektromagnetickém spektru mezi mikrovinami a viditelnym svétlem a jeho
vinova délka se pohybuje od pfiblizné 700 nanometrt do 1 milimetru. Realizace
infraCervené komunikace zavisi hlavné na dvou €astech: infraCerveném vysiladi
a infraCerveném pfijimaci. Infralerveny vysilaC je zodpovédny za pfenos
infraCervenych signald a infracerveny pfijima¢ je zodpovédny za pfijem

infracervenych signalu pfenasenych infratervenym vysilacem.

Infracerveny dalkovy oviadaé

Bézné pouzivanym infraCervenym vysilaCem je infraCerveny dalkovy ovladac,
ktery se sklada z vice tlacitek a infracervenych svételnych diod. Kazdé tlacitko

odpovida jiné hodnoté infraterveného kodu.
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Po stisknuti tlaCitka infraCervena svételna dioda vyda infraCervené svétlo s
odpovidajicim kdédem. Existuje mnoho metod kodovani pro infraCervené

dalkové ovladace a nejbéznéjSi metodou kédovani je kdédovani NEC.

BY46FF00 EA15FF00 BF40FFO00
BB44FFO0 _PJ BCA43FFO00 E916FF00
E619FF00 E F20DFF00 F30CFF00
E71eFFo0 @) A15EFF0O F708FF00
esicFroo [ AssAFFO0 AD52FF00
BD42FFO0 [#)] BS54AFFO0

Infraéerveny pfrijimacé

(1) InfraCerveny pfijima¢ Funkci modulu infraerveného pfijimace je pfijimat
infraCervené svétlo vyzarované infraCervenym dalkovym ovladacem a prevadét
infraCervené svétlo na odpovidajici uroviovy signal, ktery je vstupem do
kontroléru. Kontrolér pak prfevadi uroviiovy signal na odpovidajici hodnotu kddu

klavesy prostifednictvim programového algoritmu.

(2) Parametry modulu infraerveného pfijimace

Parametr Popis
Provozni napéti 3.3-5V
Signalni pin P11
Modulaéni frekvence 38kHz standardni infraterveny nosny signal
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0,5 - 5 metrd (vyzaduje, aby dalkové
Uginné pfijimaci vzdalenost ovladani a pfijima€ byly v pfimé linii bez
jakékoli prekazky)

Desifrovani mise

Popis ukolu
Naprogramujte pouZiti infraerveného dalkového ovladani k fizeni chytrého

auta TinkerBott pro pohyb vpfed, vzad, vlevo a vpravo.

Programovani
(1) Nakreslete vyvojovy diagram programu

Set the infrared receiver
module pins

he IR remote up No

afrow is pressed?

he IR remote down No
arrow is pressed?
Forward |
Yes R remote control left
arrow is pressed?
Backward
Yes e IR remote contrg No
ight arrow is pressed?

Turn left Yes

I Tum right | | Stop

(2) Vyuka bloku
V programovaci platformé Micro:bit najdéte rozSifujici baliCek auta Acebott a v
instrukci "Senzor" najdéte prikazovy blok pro pfijem infraCerveného signalu.

Popis téchto pfikazovych bloku Ize nalézt v niZze uvedené tabulce.
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Programovaci bloky Popis

Inicializujte funkci infraterveného pfijimace auta, zde
IR receiver at PO w .
_ nastavte pin na P11.

Pouziva se k detekci, zda je pfijat infracerveny
IR data is received signal. InfraCerveny pfijima¢ vrati hodnotu True,
kdyz pfijme platny signal. Pouziva se k dekdédovani
pfijaté hodnoty infraCervené klavesy.

Parametr maze byt libovolny, vpfed, vzad, vlevo,
vpravo, Cisla 1-9 atd. Parametr "libovolny" znamena,

7e mlze odpovidat libovolné hodnoté klavesy
infraCerveného dalkového ovladace.

Pouziva se k wvytvofeni reakce na udalost
e infraervené klavesy. Prvni parametr je stisknutd
klavesa a druhy parametr mize byt "Stisknuto" nebo
"Uvolnéno", coz predstavuje, zda je klavesa
stisknuta.

(3) Referencni Program

Click here to view the program "Lesson15" for infrared remote control of the

car.

forever IR on button 4 * Pressed v
IR on button 4 * Pressed v

IR receiver at P11 Set direction Forward * speed @ x

Set direction Left v speed @ %

IR on button v ¥ Pressed v IR on button B ¥ Pressed v

Set direction Backward ¥ speed @ % Set direction Right ¥ speed e %

IR on button 4 * Released v IR on button v * Released ¥

Stop

IR on button 4 * Released

IR on button P v Released v

(4) Spusténi programu
Po stazeni programu do hlavniho kontroléru zapnéte napajeni auta a pomoci
tlacitek vpfed, vzad, vlevo a vpravo infraCerveného dalkového ovladace

ovladejte pohyb auta.
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Inspektor Lumi pouziva infralerveny dalkovy ovlada¢ k fizeni chytrého auta
TinkerBott. Béhem tohoto procesu vSak zjistil, Zze dalkovy ovlada¢ nékdy

nefungoval. Pro¢C tomu tak je?
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Lekce 16: Bluetooth komunikace

PFi pouziti infraterveného dalkového ovladade k fFizeni chytrého auta TinkerBott
infraCerveny dalkovy ovlada¢ nékdy selhava. Po pozorovani inspektor Lumi zjistil, Ze
pokud je mezi infraCervenym dalkovym ovladatem a infraCervenym pfijimacem
pfekazka, chytré auto TinkerBott nemlze pfijimat signal dalkového ovladace. Je to
proto, Ze tradiéni infraCervené svétlo je velmi slabé a nemuze pronikat pfes prekazky.
Tvafri v tvar této situaci inspektor Lumi chvili pfemyslel a fekl:

"Abychom mohli pohodInégji ovladat TinkerBott, mizeme zvolit technologii bezdratové
komunikace se silngjSi prichodnosti a SirSim rozsahem prenosu, jako je Bluetooth
komunikace." Zeptal ses zmatené: "Pokud pouzijeme Bluetooth komunikaci, co
bychom méli pouzit k ovladani chytrého auta TinkerBott?" nspektor Lumi odpovédél:
"Mlzeme nainstalovat aplikaci ACEBOTT na nase mobilni telefony a pouzit mobilni
telefony k jeho ovladani." V tuto chvili auto zahadného stinu nahle zrychlilo a pfijelo k
opusténé tovarné na okraji mésta. Detektiv Lumi vypadal odhodlané: "Pravda je pfimo
pfed nami. Dale se musite naucit, jak pouzivat Bluetooth dalkové ovladani k ovladani

auta, abyste rychle dohnali cil!"

Vyuka znalosti

Zaklady Bluetooth komunikace

Bluetooth je technologie bezdratové komunikace na kratkou vzdalenost, ktera
umoziuje prenos dat mezi zafizenimi. Je Siroce pouzivana v bezdratovych
sluchatkach, chytrych domacnostech a pfipojenich mezi mobilnimi zafizenimi.
Bluetooth technologie ma charakteristiky nizké spotfeby energie, vysoké
rychlosti a pohodIiného pfipojeni, diky ¢emuz je velmi vhodna pro ovladani
malych chytrych zafizeni.

Jak bluetooth funguje

Bluetooth komunikuje prostfednictvim radiofrekvencnich signald v pasmu 2,4 GHz.
Mezi zafizenimi je tfeba dokongit nasledujici kroky: ) Parovani a pfipojeni: Zafizeni

vyhledava a pfipojuje se k cilovému zafizeni prostfednictvim modulu Bluetooth.
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(@ PFenos dat: Zafizeni odesilaji a pfijimaji data prostfednictvim protokolu
Bluetooth.
(@ Dekddovani a provedeni: Pfijimajici strana dekdduje pfenasena data a

provadi odpovidajici operace, jako je fizeni pohybu auta.

ACEBOTT APLIKACE

Pro ovladani TinkerBottu prostfednictvim mobilniho telefonu musime také
nainstalovat aplikaci ACEBOTT na mobilni telefon a pouzit aplikaci ACEBOTT
k Fizeni pohybu chytrého auta. Konkrétni kroky jsou nasledujici: Pokud se jedna

o telefon iOS, musite vyhledat klicové slovo ACEBOTT

ACEBOTT
v obchodé APP Store a poté ho stahnout; pokud se 'Trave]

Astars

jedna o telefon Android, musite vyhledat klicové
slovo ACEBOTT v obchodé Google Play a poté

ho stahnout. lkona je zobrazena vpravo. Po otevfeni

aplikace najdéte ovladaci rozhrani chytrého auta TinkerBott, kliknéte na modul
[Ovladani] a zobrazi se ovladaci rozhrani auta, jak je znazornéno na obrazku
nize.
TinkerBot
=

i Track
=~
3

Avoidance

«@EEEE ~> >
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Na rozhrani aplikace auta Micro:bit je mnoho funkcnich tla€itek. Kdyz jsou tato
tlaitka aktivovana, mohou odesilat rizné instrukce protokolu do Bluetooth
modulu auta. Po pfijeti téchto instrukci protokolu muze Bluetooth modul
analyzovat a zpracovat instrukce. Napfiklad pokud posunete joystick nahoru,
mobilni aplikace odesle instrukci "0501" prostrfednictvim Bluetooth. Po pfijeti
instrukce Bluetooth modulem auta se auto mize pohybovat vpfed podle pfijaté

instrukce. Nize jsou uvedeny instrukce protokolu pro ovladani joystickem:

Pohyb joystickem Instrukce protokolu Instrukce pro auto
Joystick nahoru 0501 Vpred
Joystick dolu 0502 Vzad ZatoCeni
Joystick vlevo 0503 vlevo ZatoCeni
Joystick vpravo 0504 vpravo
Joystick zastaveni 0500 Zastaveni

Desifrovani mise
Popis ukolu

Programovani pro pouZiti aplikace ACEBOTT k ovladani pohybovych

funkci chytrého auta TinkerBott.

Programovani

(1) Draw a Program Flow Chart
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| START

y
Display"Go! "

L J

Reset Blustooth
command to empty

\Start Bluetooth service

Is Bluetooth
disconnected?

Display

connection failure

!

Stop

(2) Vyuka pfikazu Bluetooth

Is Bluetooth
connected?

Display
connection success

v
iGet Bluetooth
command variable

Yes

variable value

es

variable value

variable value

variable value

fes
variable value
"0500"2

Forward

Backward

Tumm left

Turn right

Stop

(D Pro ovladani chytrého auta TinkerBott prostfednictvim Bluetooth musite

vytvofit novy projekt pro tuto lekci a kliknout na "RozSifeni".
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Bl Microsoft | @ microbit Bloscks B JavaScripl - ] < (2] e ]

© Extensions

W Advanced

e - - DE

(2 V zobrazeném vyhledavacim rozhrani zadejte "bluetooth" a vyberte
odpovidajici rozsifujici balicek Bluetooth.

4 Go Back Extensions ?

/ Lights amd Disphay Saftwars Selanoe Rebotics Gaming Netwirking

XL impoet File

A Bluesoath Midi package for A Bluetooth service to expose a A bluetooth service for the
Microsoft Make Code temperature reading. MAXEHTS temperature probe

mibrrnhitunrthlahid ninalabet e BT

(® Poté se zobrazi vyzva: nekompatibilni s radiovym modulem, kliknéte na

"Odstranit rozSifeni a pfidat Bluetooth", poté budou instrukce Bluetooth modulu

nacteny do programovaciho rozhrani.
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Some extensions will be removed

Extension radic is incompatible with bluetooth. Remove rodio and add blusicoth?

= -

@ Po pfidani rozsifujiciho balicku Bluetooth kliknéte na "Bluetooth" a "vice" a

zobrazi se pfislusné instrukce programovaciho modulu Bluetooth.

B Microsoft | O micro:bit = ok

Search Bluetooth

£22 Basic

© Input

n Music bluetooth button service

bluetooth accelerometer service

O Led
% Bluetooth

blueteoth io pin service

bluetooth led service

bluetooth temperature service

blueteoth magnetometer service

on bluetooth connected

Acebott

© Extensions

on blustooth disconnected

I ~ Advanced

bluetooth on data received new line ( ) =

V této lekci se naucite, jak pouZzivat programovaci pfikazy "Bluetooth" a
"...vice" v programovaci platformé k dokon&eni uUkolu ovladani pohybu

Bluetooth auta.
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Building Blocks

Popis

Pouziva se k inicializaci nebo konfiguraci sluzby
Bluetooth sériového portu.

bluetooth uart read until new line ( ) =

Cte data z Bluetooth sériového portu, dokud
nenarazi na zadany oddélova¢ (konfigurovatelny
prostfednictvim rozeviraci nabidky) pro spusténi
udalosti. Pfi odesilani pfikazl dalkového ovladani
Bluetooth do auta slouzi "#" jako oznaceni konce
pfikazu. Po detekci tohoto znaku systém rozpozna,
Ze byl pfijat uplny pfikaz, a pfistoupi k jeho analyze
a provedeni.

on bluetooth connected

Pouziva se ke zpracovani udalosti UspésSného
pfipojeni Bluetooth zafizeni. NapiSte kod do tohoto
modulu pro provadéni konkrétnich operaci.

bluetooth on data received new line ( ) +

Zpracovava data pfijata z Bluetooth sériového portu,
dokud neni  nalezen zadany  oddélovac¢
(konfigurovatelny prostfednictvim rozeviraci
nabidky). Podobné bloku ¢&. 2, ale obsahuje dalsi
logiku pro zpracovani pfijatych dat, jako je analyza
prikaz(.

on bluetooth disconnected

Pouziva se ke zpracovani udalosti odpojeni
Bluetooth zafizeni.

(3) Referencni Program

Click here to view the APP joystick controlled car program "Lesson16_1".
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on bluetooth connected bluetooth on data received # =
set S5TR * to bluetooth uart read until # +
call rocker

bluetooth uart

on bluetooth disconnected function @

if ¢ sme =+ [EW then

Set direction

C]

if

Set direction

C]

if

@®

if

®

if

(4) Kroky operace Bluetooth dalkového oviadani

(D Po nahrani programu do hlavni Fidici desky auta odpojte datovy kabel a
zapnéte napdjeni auta;

(2) Zapnéte funkci Bluetooth na svém mobilnim telefonu; oteviete aplikaci

ACEBOTT, kliknéte na tlacitko "Ovladani" nahofe a najdéte auto "TinkerBott".
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L2 Programming

SharkBot
TinkegBott

(3 Dale vyberte rezim ovladani auta a kliknéte na "Ovladani" pro vstup do

rozhrani panelu dalkového ovladani auta.

Control

Poznamka: Pfi prvnim nacteni se muze zobrazit vyzva "Povolit aplikaci
'ACEBOTT' vyhledavat Bluetooth zafizeni?" Vyberte prosim "Povolit" pro
normalni pfipojeni a ovladani funkce.

Allow "ACEBOTT' to
discover Bluetooth devices?
We need to communicate and control
our products by bluetooth and
access data. For example,via our
app to control the light of QE0DS
smart home kit. Avoidance

XMiaomi Smart Ba.
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@ Kliknéte na ikonu Bluetooth v pravém hornim rohu panelu dalkového
ovladani chytrého auta TinkerBott. KdyZ se ikona Bluetooth zméni z Sedé na
fialovou, znamena to, Ze pfipojeni Bluetooth bylo uspé&sné. V tuto chvili muzete

ovladat levy joystick pro Fizeni pohybu auta vpfed, vzad, vlevo a vpravo!

TinkerBott
=

() -

e

Pokud chcete vyzkouSet funkce ostatnich tlaCitek v aplikaci, jako je sledovani
¢ary, vyhybani se prfekazkam atd., muzete kliknout na nize uvedeny referenéni

program a stahnout ho do hlavniho kontroléru auta, &imzZ pIné vyuZijete

vSech ; i i fesSitpFipad!
Click here to view the complete program "Lesson16_2" for controlling the car
with the APP.

Funkce panelu dalkového ovladani aplikace jsou nasledujici:
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TinkerBott @
' -

© ® ®

O Tlacitko joysticku: Ovladejte pohyb auta vpfed, vzad, vlevo a vpravo
rucnim ovladanim tlacitka joysticku v kruhové oblasti.

O Urovné rychlosti motoru: nastavte rychlost motoru, rozdéleno do 5
arovni (0-5), €¢im vétsi Cislo, tim vySSi rychlost.

O Sledovani ¢ary: Stisknéte tlaCitko "Track" a auto se pfepne do rezimu
automatického sledovani Cary.

O Vyhybani se prekazkam: Stisknéte tlaitko "Avoidance" a auto se pifepne do
rezimu automatického vyhybani se prekazkam.

O Gyroskop: Stisknéte toto tla€itko pro pouziti funkce gyroskopu telefonu k fizeni
pohybu auta naklanénim telefonu.

O Sledovani: Stisknéte tlaCitko "Follow" a TinkerBott bude sledovat konkrétni cil.

O Ovladani RGB prednich svétel: Kliknutim na tlacitko V8e/Vlevo/Vpravo
muzete prepinat ovladani zapnuti a vypnuti riznych svétel. Posuvné tlacitko
nize maze upravit jas prednich svétel (0-255) a podporuje nastaveni barev
RGB.

O Obrazovka: Kresleni vzoru na obrazovce. Kreslenim vzoru bodové
maticové obrazovky v realném Case na mobilnim telefonu lze ovladat

vzor na obrazovce auta.
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O Pfehravani hudby: Stisknéte tladitko "Buzzer" pro prehrani odpovidajici
hudby. Celkem jsou k dispozici Ctyfi pisné.
O Prehravani not: TlaCitka pro pfehravani not. 7 tlaCitek odpovida notam

C4, D4, E4, F4, G4, A4, B4. Stisknutim se pfehraje odpovidajici nota.
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Konec

S vasi pomoci auto aktivovalo rezim Bluetooth a Bluetooth signal pronikl branou
tovarny. Detektiv Lumi pomoci aplikace hladce ovladal auto, aby vniklo do
tovarny. Ve stfedu temného skladu konecné objevili pravou tvar "zahadnych
stinl" - ukazalo se, ze to byla skupina opusténych experimentalnich robotu!
Bloudili kolem kvdli zmatku v programu. Aby opravili svij vlastni hardware,
jednali tiSe v noci a rozebrali auto pfed knihovnou, jen aby ziskali dily. Pouzivali
zvuk, svétlo a skryté stopy k pfenosu informaci ve snaze pozadat lidi o pomoc.
"Ukazalo se, Ze tito roboti byli kdysi asistenty védctd mésta, ale byli zde
zapomenuti po preruseni experimentu." Detektiv Lumi si povzdechl. Stiskl
tlacitko Stop na Fidici konzoli uprostfed skladu a vSichni roboti se sou€asné
rozsvitili modrym svétlem a poté pomalu Zzhasli. KoneCné zastavili své
neusporadané akce. Mésto se vratilo k miru. Obyvatelé opravili programy
robotd a oni se stali hlida¢i mésta ACE. A ty, mlady detektive, jsi také ziskal

Medaili cti mésta ACE za toto dobrodruzstvil
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	Výukový program pro chytré auto TinkerBott
	Předmluva
	Naše společnost ACEBOTT STEM Education Tech Co.,Ltd Společnost ACEBOTT byla založena v roce 2013 v čínském Silicon Valley a je předním poskytovatelem řešení v oblasti STEM vzdělávání. Máme tým 150 lidí, včetně členů z výzkumu a vývoje, prodeje a logistiky. Naším cílem je poskytovat našim zákazníkům vysoce kvalitní produkty a služby v oblasti STEM vzdělávání. Spolupracujeme s odborníky na STEM vzdělávání a našimi obchodními partnery na společné tvorbě úspěšných STEM produktů. Náš vlastní závod také poskytuje služby CEM pro naše klienty, včetně přizpůsobení loga na obalech produktů a DPS.
	Výukový program  Toto je programovací kurz, který kombinuje auto micro:bit s detektivním příběhem plným napětí. Příběh se točí kolem "Detektiva Lumiho a záhadného případu města ACE", kde se objevují záhadné stíny a zvuky. Budete hrát roli detektivního asistenta, využívat senzory na autě k detekci prostředí a navigovat po městě k rozluštění indicií. Prostřednictvím programování mohou spolupracovat různé moduly a nakonec odhalit pravdu za tímto incidentem.
	S touto sadou můžete:
	Naučit se efektivně používat vývojovou desku micro:bit, včetně nahrávání kódu, pochopení jejích funkcí a programování v MakeCode.
	Naučit se grafické programování od základů a zvládnout programátorské dovednosti.
	Prozkoumat různé elektronické součástky, jako jsou RGB světla, senzory a motory, a pochopit, jak spolupracují v projektu chytrého auta.
	Navrhovat funkce, jako jsou světla, automatické vyhýbání se překážkám, inteligentní sledování čáry, dálkové ovládání pomocí infračerveného záření a bezdrátová komunikace pro chytré auto. Celkově je sada TinkerBott Smart Car Learning Kit navržena pro začátečníky, kteří se chtějí naučit programování na základě micro:bit. Používáním této sady budou studenti schopni samostatně navrhnout a naprogramovat funkčně bohaté chytré auto, získat hluboké pochopení základních provozních mechanismů chytrého hardwaru a rozvinout dovednosti k aplikaci nabytých znalostí při řešení reálných problémů.


	Poprodejní servis  ACEBOTT je dynamická a rychle rostoucí společnost v oblasti technologií STEM vzdělávání, která se zavazuje poskytovat vynikající produkty a kvalitní služby splňující vaše očekávání. Vážíme si vaší zpětné vazby a doporučujeme vám zasílat nám jakékoliv komentáře nebo návrhy na adresu support@acebott.com. Náš zkušený tým inženýrů se zavazuje rychle řešit jakékoliv problémy nebo otázky, které můžete mít při používání našich produktů. V pracovní dny garantujeme odpověď do 24 hodin.
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	Prolog ACE je poklidné město, ale noci zde se v poslední době staly neklidnými. Obyvatelé často slýchají podivné zvuky pozdě v noci a někteří dokonce tvrdí, že viděli záhadné stíny procházet se ulicemi. Kdysi tiché město je zahaleno vrstvou neklidné mlhy a lidé jsou v panice a již se neodvažují klidně spát v noci jako obvykle.
	Inspektor Lumi je nejlepší inspektor v tomto malém městě. Rozhodl se prozkoumat důvody za těmito jevy a pomoci obyvatelům znovu získat jejich klidný život. Navštívil obyvatele, sbíral stopy a nevynechal žádný podezřelý detail. Po vyšetřování inspektor Lumi zjistil, že tyto záhadné stíny nejsou jednoduché. Jejich výskyt není bez pravidel, ale skrývá druh "záhadné informace".  Tato informace je přenášena zvukem, světlem a dokonce skrytými stopami. Pouze přesnou analýzou a sledováním lze pravdu odhalit jednu po druhé. Jako nejslibnější mladý detektiv ve školní detektivní agentuře budeš pomáhat inspektoru Lumimu dokončit tuto misi. Zároveň budeš mít také speciálního pomocníka - chytré auto TinkerBott.  Toto auto má inteligentní mozek, který dokáže vnímat okolní prostředí a sledovat skryté stopy prostřednictvím sofistikovaných senzorů a programovacích instrukcí. "Hej přátelé, pojďme začít!" řekl inspektor Lumi. "Klíč k řešení těchto záhadných jevů leží v tomto autě. Musíme použít funkce auta k dešifrování stop nalezených v různých scénách." Tak pojďme, dobrodružství začalo, záhada se chystá být odhalena, použij svou moudrost a pomoz inspektoru Lumimu odhalit tajemství města!
	Lekce 1: Záhadné symboly  Prvního dne hlášení na policejní stanici ty a inspektor Lumi s překvapením zjistíte, že chytré auto TinkerBott bylo rozebráno. Ty a inspektor Lumi jste oba měli v mysli otázku: Kdo rozebral chytré auto TinkerBott? Aby bylo možné tuto záhadu vyřešit, ty a inspektor Lumi jste navštívili okolní obyvatele. Někteří obyvatelé odhalili, že záhadná postava se znovu objevila minulou noc, a před rozebráním chytrého auta TinkerBott se na obrazovce neustále míhaly různé ikony a symboly, včetně srdcí a smajlíků. Po chvíli přemýšlení inspektor Lumi zjistí, že tyto ikony patří do knihovny ikon zabudované do chytrého auta TinkerBott. Dá ti pokyn, abys nejprve zkusil opravit chytré auto TinkerBott a zobrazil ikony z knihovny ikon na obrazovce, zda v ikonách nenajdeš nějaké stopy. Aby bylo možné tyto úkoly splnit, musíš znát některé základní znalosti o chytrém autě TinkerBott.

	Výuka znalostí
	Seznámení s chytrým autem TinkerBott
	TinkerBott je chytré auto založené na kontroléru micro:bit. Může realizovat různé funkce, jako jsou barevná světla, sledování čáry a vyhýbání se překážkám, bezdrátová komunikace atd. Mozek auta: Všechny funkce chytrého auta TinkerBott jsou realizovány na základě hlavní řídicí desky micro:bit (v2.0). Hlavní řídicí deska micro:bit je mozkem chytrého auta, zodpovědným za přijímání programovacích instrukcí a zpracování informací.

	Percepční systém auta: Stejně jako lidé mohou vnímat svět prostřednictvím svých pěti smyslů, má i auto vlastní "oči a uši". Různé senzory mohou přijímat různé externí informace. Například ultrazvukové senzory mohou identifikovat překážky před nimi stejně jako oči a vyhýbat se srážkám.  Pohonný systém auta: Pohonný systém auta se skládá z motoru a kol. Motor je ekvivalentem svalů auta, poskytuje energii k pohonu otáčení kol, umožňující autu pohyb vpřed nebo vzad; kola jsou jako nohy auta, podporují karoserii auta a využívají energii motoru k pohybu auta po zemi.

	Bodová maticová obrazovka Micro:bit
	Na hlavní desce Micro:bit se nachází LED matice 5x5. Každá LED je nezávisle ovladatelná světelná dioda uspořádaná v maticové struktuře. Matice LED 5×5 uprostřed je jako kouzelná kreslicí deska složená z 25 malých hvězdiček, na které lze zobrazovat různé ikony a symboly.

	Pochopení programovacího prostředí
	Pokud chceš, aby TinkerBott dosáhl určité funkce, existuje nepostradatelný nástroj, kterým je programovací platforma MakeCode, což je online grafická programovací platforma. S její pomocí můžeš programovat auto a nastavovat řídicí instrukce. Otevři webové stránky MakeCode na adrese: https://makecode.microbit.org
	Klikni na "Nový projekt" pro vstup do programovacího rozhraní.

	Vyplňte název projektu a klikněte na "Vytvořit"
	Pochopení programovacího rozhraní
	Provozní rozhraní MakeCode je hlavně rozděleno do tří částí: simulátor Micro:bit, panel nástrojů a pracovní prostor. Simulátor Micro:bit: Používá se k náhledu stavu desky při spuštění kódu. Panel nástrojů: Uchovává bloky kódu a umožňuje přetahování bloků kódu z panelu nástrojů do pracovního prostoru. Pracovní prostor: Můžeš skládat bloky kódu dohromady a sestavovat svůj program.

	Dešifrování mise
	Úkol 1: Sestavení chytrého auta TinkerBott
	Abys pomohl detektivu Lumimu vyřešit případ, musíš nejprve sestavit chytré auto TinkerBott. Níže je uveden seznam dílů chytrého auta TinkerBott. Zkontrolujte prosím, zda v seznamu nechybí nějaké díly.
	Jakmile dokončíš kontrolní seznam, postupuj podle níže uvedených kroků k sestavení svého chytrého auta TinkerBott.
	Krok 1: Instalace kol.


	Krok 2: Instalace hlavní desky micro:bit.
	Krok 3: Instalace ultrazvukového modulu.
	Krok 4: Instalace baterií.  (1) Vložte tři baterie AA do přihrádky na baterie.
	(2) Připojte napájecí kabel baterií k napájecímu rozhraní auta.
	(3) Použijte oboustrannou lepicí pásku k přilepení baterie k motoru.
	Úkol 2: Zobrazení vestavěných ikon na bodové maticové obrazovce Micro:bit  (1) Výuka příkazů Před programováním musíme pochopit instrukce související s ovládáním bodové maticové obrazovky. Najděte níže uvedené stavební bloky v sadě instrukcí "Základní".

	Building Blocks
	Description
	Inicializační instrukce, vykonaná jednou na začátku programu
	Instrukce trvalé smyčky, tvořící nekonečnou smyčkovou strukturu, opakovaně vykonávající interní blok kódu
	Zobrazení přednastavené ikony nebo symbolu, například srdce, smajlíka a podobně.
	(2) Napište program a nahrajte ho do Micro:bit Krok 1:  Otevřete referenční soubor programu. Najděte soubor programu a otevřete ho. Klikněte zde pro otevření souboru programu pro Lekci 1.
	Otevřete programovací rozhraní Makecode, klikněte levým tlačítkem myši na referenční soubor programu této lekce a přetáhněte ho do oblasti pracovního prostoru pro otevření referenčního programu.

	Krok 2: Stáhněte program do micro:bit.  ① Připojte hlavní desku micro:bit k počítači pomocí kabelu MicroUSB. Kontrolka napájení na zadní straně hlavní desky micro:bit se rozsvítí, když je připojení správné.
	A ve složce vašeho počítače se objeví další disk. Jak je znázorněno níže:
	② Dalším krokem je spárování zařízení micro:bit. Pokud párujete micro:bit s počítačem poprvé, budete muset provést několik kroků nastavení. Systém vás provede kroky prvního párování (při následném použití se připojí automaticky). Klikněte na tlačítko "Stáhnout" ve spodní části okna editoru. Poté klikněte na "Další" v okně zpráv.
	Další okno zpráv vás vyzve ke spárování se zařízením micro:bit. Klikněte na tlačítko "Spárovat" pro zobrazení seznamu zařízení.
	V seznamu zařízení bude micro:bit zobrazen jako zařízení, které má být připojeno. Vyberte odpovídající zařízení a klikněte na "Připojit".
	Poté se zobrazí okno s oznámením, že zařízení bylo úspěšně připojeno. Klikněte na "Stáhnout" v pravém dolním rohu.
	Dále můžete počkat, až prohlížeč stáhne program do kontroléru micro:bit! Pokud budete potřebovat program stáhnout později, stačí kliknout na tlačítko "Stáhnout" ve spodní části okna editoru pro přímé stažení programu do vašeho zařízení.
	Poznámka: Zde program zobrazuje první 4 řady vestavěných vzorů chytrého auta TinkerBott. Můžete také zobrazit všechny vestavěné vzory.  (3) Spuštění programu Po stažení programu do hlavního kontroléru se na bodové maticové obrazovce micro:bit zobrazí více ikon.
	Mezi mnoha ikonami inspektor Lumi našel podezřelou ikonu, což byla ikona domu. Její tvar byl velmi povědomý, jako by ji někde dříve viděl.
	Detektiv Lumi sklonil hlavu v zamyšlení a náhle řekl: "Vidím, to je městská knihovna. Městská knihovna má stejný tvar jako tento dům. Měli bychom jít do knihovny, zda tam nejsou nějaké nové stopy."
	Lekce 2: Akce!  Auto Inspektor Lumi se podívá na sestavené chytré auto TinkerBott a říká ti: "Musíme nechat chytré auto jet s námi do knihovny, aby nám pomohlo vyřešit stopy. Nyní musíme naprogramovat, aby automaticky jelo do knihovny." Poté inspektor Lumi poskytne trasu z policejní stanice do knihovny a ty musíš naprogramovat chytré auto, aby dokončilo pohyb po následující trase.
	Před dokončením úkolu musíš pochopit pohonný systém auta a ovládnout metodu řízení pohybu motoru auta.

	Výuka znalostí
	1. Stejnosměrný Motor
	Stejnosměrný motor je zařízení, které přeměňuje elektrickou energii na mechanickou energii. Proud pohání motor k otáčení, čímž se dosahuje pohybu auta. V chytrém autě TinkerBott se používá stejnosměrný motor N20 k pohonu kol, což umožňuje chytrému autu pohyb vpřed, vzad nebo zatáčení. (1) Pracovní princip stejnosměrného motoru Stejnosměrný motor pohání vnitřní cívku motoru ke generování magnetického pole prostřednictvím změny proudu, čímž pohání rotor k otáčení. Změnou směru proudu se motor může otáčet vpřed (auto se pohybuje vpřed) nebo vzad (auto se pohybuje vzad). Rychlost motoru může být

	řízena signálem PWM. Úpravou pracovního cyklu signálu PWM se upravuje výstupní napětí micro:bit, čímž se mění rychlost motoru. V micro:bit je signál PWM výstupem prostřednictvím pinů a rozsah hodnot PWM je 0-1023. Když je hodnota PWM 1023: znamená to 100% pracovní cyklus, výstupní napětí je maximální hodnota a motor běží plnou rychlostí. Když je hodnota PWM 512: znamená to 50% pracovní cyklus, výstupní napětí je polovina maximální hodnoty a motor běží střední rychlostí. Když je hodnota PWM 0: znamená to 0% pracovní cyklus, výstupní napětí je 0 a motor se zastaví.
	(2) Parameters of N20 motor
	Parametr Napětí Rychlost Metoda řízení
	Popis 12V  200 ot./min Signál PWM vlny

	Základní pohyb auta
	Pohyb auta je poháněn dvěma stejnosměrnými motory, které samostatně řídí směr otáčení a rychlost levého a pravého kola. Kombinací dopředného a zpětného otáčení a rychlosti obou motorů lze dosáhnout následujících základních pohybů:
	Akce
	Vpřed

	Motor levého kola
	Vpřed

	Motor pravého kola
	Vpřed
	Vzad
	Otočení
	Otočení

	Zatočení vlevo
	Otočení
	Vpřed

	Zatočení vpravo
	Vpřed
	Otočení

	Stop
	Stop
	Stop




	Dešifrování mise
	Popis úkolu
	Naprogramujte chytré auto TinkerBott, aby sledovalo níže uvedenou trasu.
	2. Programování  (1) Nakreslete vývojový diagram programu Podle trasy na mapě může auto automaticky jet do knihovny podle následujícího postupu.


	(2) Výuka příkazů
	Pro ovládání auta TinkerBott musíte nejprve přidat rozšiřující balíček ACEBOTT. V programovacím rozhraní klikněte na "Rozšíření". Do vyhledávacího pole vyskakovacího rozhraní zadejte adresu rozšiřujícího balíčku do textového pole níže a poté klikněte na rozšiřující balíček auta. V tuto chvíli bude rozšiřující balíček auta načten do programovací oblasti.
	https://github.com/ACEBOTTteam/TinkerBott.git
	Po přidání rozšiřujícího balíčku klikněte na TinkerBott—> Microbit car pro nalezení níže uvedených instrukcí pro řízení motoru:

	Stavební bloky
	Popis
	Nastavte směr jízdy a rychlost auta. Směr jízdy může být "Vpřed", "Vzad", "Vlevo", "Vpravo" atd.
	Nastavte rychlost levého a pravého kola auta samostatně. První parametr označuje rychlost levého kola a druhý parametr označuje rychlost pravého kola. Rozsah je od 0% (zastavení) do 100% (plná rychlost).
	Zastavte pohyb auta.
	(3) Referenční program Click here to view the program "Lesson 2" for the car movement.

	Poznámka: Příkaz zpoždění v programu určuje vzdálenost, o kterou se chytré auto TinkerBott pohybuje vpřed, a úhel, o který zatáčí. Můžete upravit parametry pro řízení pohybu auta. Čím delší je doba zpoždění, tím delší vzdálenost auto ujede vpřed a tím větší úhel zatočí. Vzhledem k rozdílnému tření mezi koly a zemí je třeba nastavení přizpůsobit konkrétní situaci.
	E-mail:support@acebott.com (4) Spuštění programu Po stažení programu do hlavního kontroléru umístěte auto na zem, přepněte přepínač na zadní straně chytrého auta TinkerBott z polohy "OFF" do polohy "ON" a sledujte, zda auto může jet po nastavené trase.
	Po nahrání programu chytré auto TinkerBott autonomně jelo po předem stanovené trase a hladce dorazilo do knihovny.
	Lekce 3: Operace dešifrování kódů zvukových vln Ty a inspektor Lumi přijdete do knihovny a hledáte stopy v knihovně. Po chvíli inspektor Lumi najde kombinační zámek za hudební knihou a poznámku v hudební knize se dvěma řádky čísel: "262 262 392 392 440 440 392 -" a "349 349 330 330 294 294 262 -". Mohla by tato čísla být heslem kombinačního zámku? Inspektor Lumi se pokusil zadat čísla z papíru do kombinačního zámku, ale žádné nefungovalo. Inspektor Lumi se podíval na čísla na papíru a přemýšlel: "Co tato čísla znamenají?" Podíváš se na hudební knihu a zeptáš se: "Mohla by tato čísla souviset s hudbou?" Oči detektiva Lumiho se rozzářily a řekl ti: "Ano, chápu. Tato čísla jsou vibrační frekvence odpovídající určitým notám. Tyto dva řádky čísel mohou být melodií určité písně. Dále nechme chytré auto TinkerBott přehrát tuto melodii a poslechněme si, která píseň to je." K přehrání této melodie musíš použít modul bzučáku. Před dokončením úkolu musíš zvládnout některé znalosti o bzučácích a hudbě, a poté naprogramovat chytré auto TinkerBott k přehrání této melodie.

	Výuka znalostí
	Bzučák
	Bzučák je zvukové signalizační zařízení, které vydává zvuk přeměnou elektrických signálů na zvuk. Je široce používán v alarmových systémech, časovacích zařízeních, generování výstražných tónů, tvorbě hudby a dalších oblastech. Bzučáky jsou rozděleny do dvou typů: aktivní bzučáky a pasivní bzučáky. Micro:bit integruje pasivní bzučák, který může vydávat zvuky různých frekvencí, čímž produkuje různé tóny a melodie.


	((1) Pracovní princip pasivního bzučáku Pracovní princip pasivního bzučáku je založen na vibracích. Když jsou vstupem elektrické signály různých frekvencí, piezoelektrická keramika uvnitř bzučáku bude vibrovat na odpovídající frekvenci, čímž vydává různé tóny. Řízením frekvence a délky trvání signálu lze sestavit melodii. V Micro:bit můžeme volat hudební modul prostřednictvím nástroje grafického programování, převést noty na signály odpovídajících frekvencí a pohánět bzučák k přehrávání hudby.
	(2) Vlastnosti bzučáku Microbit
	① Nastavitelná hlasitost: Hlasitost bzučáku lze řídit programováním, aby vyhovovala potřebám různých scénářů.  ② Různorodé tóny: Může produkovat zvuky různých frekvencí, produkovat různé tóny a kombinovat je k vytvoření bohatých melodií.  ③ Frekvenční rozsah: Bzučák může vydávat zvuky ve frekvenčním rozsahu od desítek Hz do desítek tisíc Hz, pokrývající běžné tóny.
	Základy hudby  (1) Korespondence mezi notami a frekvencemi Každá nota je zvuk specifické frekvence. Tím, že bzučák pracuje na pevné frekvenci, lze produkovat zvuk odpovídající noty. Následující tabulka ukazuje vztah mezi notami a frekvencemi.
	(2) Rytmus hudby  Melodie a rytmus písně mohou tvořit krásnou hudbu. Rytmus určuje rychlost každé noty. Ve stejné písni je délka trvání každého rytmu pevná. BPM (údery za minutu) se obvykle používá k označení rychlosti hudebního rytmu, což označuje počet úderů za minutu a úzce souvisí s hudebním řízením bzučáku. Pokud je hodnota BPM N, délka trvání každého rytmu je 60/N sekund. Například délka rytmu 120BPM je 0,5 s. Níže vysvětlíme konkrétní rytmy na příkladu zjednodušeného notového zápisu.
	Ve výše uvedeném zjednodušeném notovém zápisu této písně je 100
	Obyčejné noty, jako je první nota 1, zabírají jeden rytmus.
	Podtržené noty představují 0,5 rytmu.
	Za některými notami následuje tečka, což znamená přidání 0,5 rytmu, to znamená, že jedna nota je 1+0,5=1,5 rytmu.
	Za některými notami následuje pomlčka, což znamená přidání ještě jednoho rytmu, to znamená, že jedna nota je 1+1=2 rytmy.
	=100 znamená, že BPM .

	Dešifrování mise
	1. Popis úkolu
	Naprogramujte chytré auto TinkerBott, aby přehrálo melodii uvedenou ve stopě, BPM=120:
	262 262 392 392 440 440 392 — 349 349 330 330 294 294 262 —
	Programování
	(1) Výuka příkazů  Na programovací platformě můžete použít stavební bloky v sadě instrukcí "Hudba" k naprogramování této písně. Aby bylo možné přehrát noty odpovídající frekvence, musíte ovládnout následující stavební bloky.
	Stavební bloky
	Popis  Přehraje notu. Výchozí hodnota přehraje střední C po dobu 1 rytmu. Parametr označuje konkrétní notu k přehrání.  Nastavte tempo hudby. Například zde hodnota 120 znamená 120 rytmů za minutu.



	Vložte 1-rytmové ticho (pauzu)

	Když vyberete parametry bloku noty k přehrání, zobrazí se ikona piana a hodnota frekvence, kterou lze vyplnit, což znamená, že můžete přehrávat hudbu podle specifické frekvence noty.
	(2) Referenční program  Click here to view the program "Lesson 3" for playing music with a buzzer.
	Spuštění programu  Po stažení programu do micro:bit bude bzučák přehrávat melodii odpovídající písně ve smyčce.
	Jak hudba hrála, název písně vyšel najevo. Byla to melodie písně "Twinkle Twinkle Little Star" (Hvězdičko, hvězdičko). Poté inspektor Lumi zadal první písmeno názvu písně do kombinačního zámku. Náhle se s "cvaknutím" knihovna pomalu otevřela a odhalila tajnou chodbu. Inspektor Lumi ztlumil hlas a řekl: "Buďte opatrní. Klíčová stopa k vyřešení hádanky může být skryta na konci chodby. Pojďme se podívat."
	Lekce 4: Směrová světla Na stěně tajné chodby je zobrazena topografická mapa a topografie je stejná jako trasa z policejní stanice do knihovny. Když se podíváš na temnou tajnou chodbu, vyjádříš své obavy: "Přestože jsme zvládli topografii chodby, světlo uvnitř chodby je velmi slabé a nemůžeme jasně vidět podmínky na cestě. Bude tam nějaké nebezpečí?" Inspektor Lumi odpověděl: "Chytré auto TinkerBott je vybaveno RGB světly, která mohou osvětlovat cestu vpřed, vést nás prostřednictvím světel a pomáhat nám eliminovat nebezpečí." Tvým dalším úkolem je implementovat světelný systém auta TinkerBott. Před dokončením úkolu musíš pochopit pracovní princip RGB. .
	Výuka znalostí
	RGB světla
	RGB světla jsou LED světla, která mohou vyzařovat světlo více barev. Úpravou poměru jasu tří základních barev červené (R), zelené (G) a modré (B) lze míchat bohaté barvy. Dvě přední světla TinkerBott jsou RGB světla umístěná vlevo a vpravo na přední části auta.
	(1) Pracovní princip RGB světla

	Barva RGB světla je dosažena úpravou poměru jasu tří základních barev červené (R), zelené (G) a modré (B).
	Rozsah jasu každé barvy je 0-255. Když je hodnota RGB 0, odpovídající barva nevyzařuje světlo. Když je hodnota RGB 255, odpovídající barva vyzařuje nejjasnější světlo. Kombinací různých jasů barev lze produkovat různé barvy, například:
	Červené světlo (255,0,0) Modré světlo (0,0,255) Zelené světlo (0,255,0)  Bílé světlo (255,255,255) Žluté světlo (255,255,0)
	Řízením barvy RGB světel můžeme způsobit, že světla auta vyzařují různá signální světla v různých scénářích, jako jsou směrová světla, výstražná světla atd. (2) Hardwarové parametry
	Parametr Napájecí napětí Barva Řízení Řídicí signál
	Popis  3,3-5V  Plná barva Digitální signál


	Dešifrování mise
	Popis úkolu
	Programování pro implementaci světelného systému TinkerBott, konkrétní funkce jsou následující:

	Když auto jede vpřed, obě světla svítí bíle. Když auto zatáčí vlevo, levé přední světlo se rozsvítí modře a pravé přední světlo zhasne. Když auto zatáčí vpravo, pravé přední světlo se rozsvítí žlutě a levé přední světlo zhasne. Když auto zastaví, obě světla se rozsvítí červeně.

	Programování
	(1) Vývojový diagram programu
	(2) Command Learning In the Micro:bit programming platform, we can use the following building blocks to control the RGB lights:

	Programovací bloky
	Popis  Nastavte barvu RGB světla. Můžete přímo vybrat nastavenou barvu (celkem 16 barev).
	Nastavte barvu RGB světla (určenou hodnotou jasu kanálů R, G, B 0-255).
	Prostřednictvím těchto stavebních bloků můžeme flexibilně řídit změny barev světel a kombinovat je s pohybem auta pro dosažení bohatých efektů. (3) Referenční program  Click here to view the program "Lesson4" for the car light lighting effect.

	E-mail:support@acebott.com
	https://acebott.com
	(3) Spuštění programu Po stažení programu do hlavního kontroléru přepněte přepínač auta do polohy "ON" pro spuštění pohybu auta a sledujte jízdní trasu auta a změny předních světel.
	Forw ard
	Turn right
	Turn left
	Stop

	S pomocí TinkerBott ty a inspektor Lumi úspěšně prošli chodbou.
	Lekce 5: Následuj světlo, TinkerBot! Když ty a inspektor Lumi vyšli z chodby, uviděli jste les. Slunce pronikalo hustým listím a dopadalo na zem. Některá místa byla jasná, některá temná a některé oblasti byly dokonce zcela pokryty stíny. Podíval ses na les před sebou a zeptal ses: "Zde nejsou žádné dopravní značky ani průvodci. Kterým směrem bychom měli jít?" Inspektor Lumi pozoroval okolní prostředí, chvíli přemýšlel a odpověděl: "Světlo pronikající listy se zdá, že nás někam vede. Pojďme nejprve na jasné místo. Dále musíš nechat chytré auto TinkerBott automaticky sledovat zdroj světla a pokračovat v vedení nás vpřed." Než budeš moci dokončit úkol, musíš pochopit, jak chytré auto TinkerBott detekuje okolní světlo.

	Výuka znalostí
	Světelný senzor Micro:bit
	Světelný senzor Micro:bit není dedikované světlocitlivé zařízení, ale využívá LED světla a přijímací obvody ve své LED maticové obrazovce v reverzním režimu k dosažení funkce snímání světla.

	Pracovní princip detekce světla Micro:bit
	Obecný světelný senzor je zařízení, které dokáže převádět intenzitu okolního světla na elektrické signály, podobně jako naše oči dokážou vnímat světlo a tmu. Jeho základní princip je fotoelektrický efekt: když světlo dopadá na světlocitlivý prvek v senzoru (jako je fotorezistor nebo fotodioda), prvek změní své charakteristiky odporu nebo proudu podle intenzity světla, čímž vydává odpovídající elektrický signál. Micro:bit chytře znovu využívá LED bodovou maticovou obrazovku k realizaci funkce detekce světla. Jeho konstrukční inspirace je podobná obecným světelným senzorům. Přepíná 25 LED do režimu fotodiody a využívá charakteristiky zpětného proudu LED k detekci světla. Když světlo dopadá na LED, fotony excitují polovodič ke generování proudu, přičemž intenzita proudu je úměrná intenzitě světla. Auto Micro:bit může reprezentovat detekovanou hodnotu intenzity světla v rozsahu 0-255, přičemž čím větší je hodnota, tím silnější je světlo.

	Dešifrování mise
	Popis úkolu  Programování realizuje funkci chytrého auta TinkerBott pro automatické hledání světla. Když auto nedetekuje zdroj světla, auto se otáčí na místě, aby nalezlo zdroj světla. Když auto detekuje zdroj světla, auto se automaticky pohybuje vpřed.
	Programování  (1) Nakreslete vývojový diagram programu
	(2) Výuka příkazů  Na programovací platformě Micro:bit můžeme najít blok příkazu pro čtení "intenzity světla" v instrukci "Základní". V instrukci "Logika" najděte blok příkazu podmíněného rozhodování. Popis bloku je popsán v níže uvedené tabulce.

	Programovací bloky
	Popis  Čtěte hodnotu světla, rozsah hodnot je 0-255
	Blok příkazu větvení: Pokud je podmínka pravdivá, vykoná se blok kódu za then; pokud je podmínka nepravdivá, vykoná se blok kódu za else.
	Instrukce porovnávacích operací:
	Používá se k porovnání velikosti dvou čísel a vrací hodnotu true nebo false na základě výsledku porovnání.


	(3) ReferenčníProgram Click here to view the light sensor detection program "Lesson 5".

	(4) Spuštění programu  Po stažení programu do hlavního kontroléru, v relativně tmavém prostředí, použijte baterku mobilního telefonu nebo jiný zdroj světla k osvětlení auta a sledujte, zda auto sleduje zdroj světla.
	S tvou pomocí auto vede inspektora Lumiho do světlejších oblastí v lese. Jaké nové problémy je čekají dál?
	Lekce 6: Zvukový regulátor rychlosti  Po průchodu nejsvětlejším světelným bodem v lese přišli inspektor Lumi a chytré auto ke vchodu opuštěného důlního tunelu. Náhle se z hloubky důlního tunelu ozývaly přerušované zvuky "pípání", rytmus byl někdy rychlý a někdy pomalý, jako by stroj vysílal signály. Inspektor Lumi zašeptal: "Tyto signály zvukových vln mohou ukazovat na tajná zařízení hluboko v důlním tunelu. Musíme nechat auto automaticky upravovat svou rychlost podle intenzity zvuku, abychom se mohli rychle přiblížit bez vynechání každého signálního pokynu." Dále musíš pochopit zvukové signály a zvukové senzory. S pomocí zvukových senzorů se auto naučí "upravovat rychlost poslechem zvuků", sledovat záhadné signály a přímo dosáhnout cíle!

	Výuka znalostí
	Seznámení se zvukem
	Zvuk je zvuková vlna generovaná vibracemi objektu, která se může šířit ve vzduchu. Vlastnosti zvuku jsou hlavně následující:  Amplituda: Amplituda zvuku určuje jeho hlasitost. Čím větší je amplituda, tím hlasitější je zvuk.  Frekvence: Frekvence zvuku určuje výšku tónu. Čím vyšší je frekvence, tím vyšší je tón.  Průběh vlny: Různé zvuky mají různé průběhy vln a průběh vlny odráží složitost zvuku.

	Zvukový senzor
	(1) Popis hardwaru zvukového senzoru Zvukový senzor je elektronická součástka, která dokáže vnímat sílu okolního zvuku a hlavně detekuje změny zvuku prostřednictvím součástky mikrofonu. Micro:bit má vestavěný senzor mikrofonu. Dokáže reagovat na hlasité

	nebo tiché zvuky a může také měřit velikost zvuku kolem vás.
	(2) Pracovní princip zvukového senzoru Pracovní princip zvukových senzorů je založen na fyzikálních vlastnostech zvuku. Když zvukový senzor detekuje zvuk, zvukové vlny kontaktují membránu mikrofonu, což způsobuje odpovídající vibrace membrány. Tato vibrace je převedena na elektrický signál, jehož amplituda souvisí s hlasitostí zvuku a jehož frekvence souvisí s výškou tónu. Analýzou těchto elektrických signálů může zvukový senzor určit intenzitu, frekvenci a další charakteristiky zvuku, čímž realizuje detekci a identifikaci zvuku. Mikrofon kontroléru Micro:bit V2.0 dokáže detekovat zvuky v rozsahu 30-120 dB (pokrývající slyšitelný rozsah lidského ucha) a převádí tyto signály na hodnoty 0-255 pro reprezentaci intenzity zvuku.

	Parametry zvukového senzoru
	Parametr  Napájecí napětí Rozsah intenzity zvuku Typ signálu
	Popis  3,3V-5V  30-120 dB  Analogový signál (0-255)

	Dešifrování mise
	Popis úkolu  Programování chytrého auta TinkerBott k detekci okolních zvuků:  Zvuk < 60 (slabý signál): Auto zrychlí (například 60% PWM) a postupně se přibližuje ke zdroji zvuku.  Zvuk 60–120 (střední signál): Auto zpomalí (například 30% PWM) a opatrně se pohybuje vpřed.  Zvuk > 120 (silný signál): Auto se zastaví a obrazovka zobrazí, že dosáhlo blízkosti zdroje zvuku.
	Programování  (1) Nakreslete vývojový diagram programu
	(2) Výuka příkazů  V programovací platformě Micro:bit můžete najít programovací příkazy pro stavební bloky zvuku v instrukcích "Základní".

	Programovací bloky
	Popis  Získejte hodnotu hlasitosti zvuku detekovanou zvukovým senzorem, rozsah hodnot je 0-255
	Vícevětvové podmíněné příkazy: používané k provádění různých bloků kódu podle větve příkazový blok v bloku "Logika" a klikněte na "+" v příkazovém bloku pro získání bloku vícevětvového podmíněného příkazu.
	(3) Referenční Program Click here to view the sound detection procedure "Lesson6".
	(3) Spuštění programu  Po stažení programu do micro:bit zapněte napájení auta a umístěte ho do relativně tichého prostředí. Auto poté zrychlí. Když

	budete hlasitě zpívat směrem k autu, zpomalí. Když je zvuk dostatečně hlasitý, sledujte, zda auto přestane jezdit.
	Auto se krok za krokem přibližovalo podle zvukového signálu a auto zobrazilo "Arrive" (Dorazilo) a přestalo se pohybovat. Inspektor Lumi uviděl zařízení před sebou, které vydávalo zvuk. Bylo na něm tlačítko. Když ho stiskl, brána důlní chodby vedle něj se náhle otevřela. Přiblížil se ke vchodu do chodby a náhle pocítil vlnu horka, která se na něj hnala. Inspektor Lumi přiblížil ruku ke zdi a okamžitě ji stáhl, jakmile se jí dotkl. "Teplota zde zjevně stoupla. To rozhodně není normální. Možná to je další úroveň hádanky."
	Lekce 7: Vnímání teploty  Horký vzduch se na něj hnal z hlubin důlní chodby. Inspektor Lumi přimhouřil oči a udělal několik kroků blíže, říkaje: "Teplota před námi je abnormálně vysoká, takže nemůžeme postupovat bezmyšlenkovitě. Musíme nechat chytré auto TinkerBott změřit okolní teplotu. Když je teplota příliš vysoká, musíme se zastavit a odpočinout, aby nedošlo k nadměrné ztrátě fyzických sil." Dále jsi od inspektora Lumiho obdržel nový úkol. Musíš nechat chytré auto TinkerBott použít teplotní senzor k detekci změn teploty v prostředí a nechat auto učinit alarmové rozhodnutí na základě abnormální okolní teploty.

	Výuka znalostí
	1. Teplota
	Teplota je fyzikální veličina, která měří horko nebo chlad objektu. Odráží intenzitu pohybu molekul uvnitř objektu. Jednotka teploty je obvykle vyjádřena ve stupních Celsia (℃) nebo stupních Fahrenheita (℉). Od měření tělesné teploty člověka, přes počasí, zemědělskou výrobu, průmyslovou výrobu, až po desky plošných spojů, čipy, požární alarmy atd., všechny aspekty se nemohou obejít bez měření a řízení teploty.

	Teplotní senzor
	(1) Teplotní senzor  Teplotní senzor je elektronická součástka, která dokáže detekovat okolní teplotu. Hlavní řídicí deska Micro:bit je vybavena teplotním senzorem, který dokáže měřit okolní teplotu v reálném čase a výstupem je hodnota teploty v digitální formě (ve stupních Celsia).
	(2) Pracovní princip teplotního senzoru  Teplotní senzor Micro:bit snímá okolní teplotu detekcí teploty čipu hlavní řídicí desky. Teplotní senzor snímá tepelný pohyb molekul vzduchu v prostředí a převádí ho na elektrické signály. Zpracováním elektrických signálů lze výstupovat hodnotu teploty ve formě stupňů Celsia. Tato teplotní data lze číst v reálném čase a používat pro programovací operace.
	Parametry teplotního senzoru  Parametr  Typ signálu  Rozsah měření  Provozní napětí
	Popis  Digitální signál -5℃ ~ 50℃ 3,3V



	Dešifrování mise
	Popis úkolu
	Chytré auto TinkerBott lze naprogramovat k provádění různých akcí podle změn okolní teploty. Konkrétní funkce jsou následující:
	Když je okolní teplota abnormální (například větší než 30℃ nebo menší než 10℃), auto rozsvítí červené světlo a spustí alarm bzučáku. Když je okolní teplota v normálním rozsahu (není v výše uvedeném rozsahu), světla auta zůstávají jasně bílá a bzučák nevydává zvuk.

	Programování  (1) Nakreslete vývojový diagram programu Podle požadavků úkolu musíte navrhnout program, který umožní autu sledovat vstup teplotního senzoru v reálném čase a reagovat odpovídajícím způsobem na základě hodnoty teploty. Níže je uveden vývojový diagram programu.
	(2) Výuka příkazů  V programovací platformě Micro:bit můžete najít stavební bloky pro získání teploty v sekci "Základní".

	Programovací bloky
	Popis
	Získejte aktuální hodnotu teploty (jednotka: ℃)
	Logické operátory: propojují dvě nebo více podmínek, volitelné parametry jsou "a" (and) a "nebo" (or) Příkazový blok "a": Výsledek celého výrazu je pravdivý pouze tehdy, když jsou všechny zadané podmínky pravdivé. Příkazový blok "nebo": Stačí, aby byla pravdivá libovolná jedna z
	zadaných podmínek, výsledek celého výrazu je pravdivý.  Přehrávejte hudbu, parametrem je výběr melodie k přehrání.
	Zastavte přehrávání hudby. Parametr znamená zastavení všech přehrávaných melodií (lze také zastavit konkrétní melodii samostatně).

	(3) Referenční Program Click here to view the program "Lesson7" for the car temperature detection.
	(4) Spuštění programu  Musíte upravit výše uvedené parametry teploty podle okolní teploty vašeho místa. Po stažení programu do hlavního kontroléru zapněte přepínač napájení auta, hlavní kontrolér zobrazí počáteční teplotu a sledujte pohyb auta. Během testu můžete použít ventilátor k ochlazení hlavního kontroléru nebo ho zahřát rukama. S vaší pomocí auto úspěšně obešlo oblast s abnormální teplotou. Jak však průzkum postupoval dále a dále, inspektor Lumi ztratil cestu v cílové oblasti a nové výzvy přicházely jedna za druhou.
	Lekce 8: Hledání správného směru Jak trasa postupovala, inspektor Lumi si najednou uvědomil, že se zdá, že na tomto místě byli již předtím. Inspektor Lumi se zastavil, pečlivě pozoroval okolní prostředí a poté řekl: "Zde chybí zjevné referenční body a vedení a evidentně jsme se ztratili. Ale nebojte se, můžeme se spolehnout na chytré auto TinkerBott, které nás odtud vyvede. Je vybaveno kompasem, který nám pomůže určit směr." Dále inspektor Lumi potřebuje vaši pomoc k implementaci funkce kompasu v TinkerBott. Před dokončením úkolu musíte pochopit znalosti související s kompasem.
	Výuka znalostí
	1. Kompas
	Kompas je navigační nástroj, který funguje na základě principu zemského magnetického pole. Směr je určen nasměrováním magnetické jehly k magnetickému severnímu pólu Země. V Micro:bit může senzor kompasu detekovat směr zařízení vzhledem k zemskému magnetickému poli a výstupovat výsledek ve formě úhlu. Rozdělte obvod do čtyř stejných intervalů po 90°, přičemž každý hlavní směr (S/V/J/Z) zabírá rozsah 90°. S pravým severem (0°) jako výchozím bodem odpovídají čtyři směry:


	2. Senzor kompasu (1) Senzor kompasu  Hlavní řídicí deska Micro:bit má vestavěný elektronický kompas (magnetometr), který dokáže přesně určit směr podle zemského magnetického pole (v závislosti na situaci inicializace), detekovat směr auta a výstupovat hodnotu úhlu 0° ~ 360°. Modul musí být inicializován před každým voláním.
	(2) Pracovní princip senzoru kompasu  Tříosý magnetometr uvnitř senzoru kompasu snímá sílu a směr zemského magnetického pole a vypočítává úhel zařízení vzhledem k magnetickému severu Země zpracováním dat magnetického pole. Může také měřit směr zařízení v rozsahu 360 stupňů a převádět tento směr na hodnotu úhlu (0-360 stupňů), kde 0 stupňů představuje přesný sever, 90° představuje přesný východ, 180° představuje přesný jih a 270° představuje přesný západ.

	Parametry senzoru kompasu
	Popis  I2C  ±5°  úhel
	Parametr  Komunikace Přesnost Výstupní jednotky


	Dešifrování mise
	Popis úkolu  Naprogramujte chytré auto TinkerBott, aby zobrazovalo svou aktuální polohu na obrazovce, a označte polohu auta zobrazením "N", "E", "S" a "W".
	Programování  (1) Nakreslete vývojový diagram programu
	(2) Výuka příkazů  Před implementací tohoto úkolu musíte najít blok směru kompasu v instrukci "Základní".
	Programovací bloky
	Popis  Zavolejte senzor kompasu pro měření a vrácení aktuálního úhlu nadpisu ve stupních (°)
	(3) Referenční Program Click here to view the program "Lesson8" for the car compass display.


	(4) Spuštění programu  Sejměte hlavní kontrolér z auta, připojte hlavní kontrolér k počítači datovým kabelem a nahrajte program této lekce do hlavního kontroléru micro:bit. Při prvním spuštění obrazovka zobrazí anglickou inicializační výzvu "TILT TO FILL SCREEN". Poté se na obrazovce objeví některé jasné body. Musíte překlápět hlavní řídicí desku Micro:bit tam a zpět a pomocí senzoru gravitace rozsvítit všechny LED diody. Tento krok slouží ke kalibraci kompasu hlavního kontroléru. Po rozsvícení všech světel se zobrazí vzor smajlíka a poté všechny LED diody zhasnou, což znamená, že kalibrace je dokončena. Dále uvidíte, že obrazovka hlavního kontroléru zobrazuje aktuální směr.
	S vaší pomocí může TinkerBott nyní používat senzor kompasu k detekci aktuálního směru a přizpůsobovat své akce podle směru. Inspektor Lumi si uvědomil, že prostředí zde je mnohem složitější, než si představoval. Pokud auto čelí během jízdy zde více výzvám, jako je nedostatečné osvětlení, abnormální teplota a zvukové rušení, jak bude koordinovat data z různých senzorů a provádět nejlepší reakci?
	Lekce 9: Spolupráce více senzorů Detektiv Lumi použil senzor kompasu auta k nalezení směru a pokračoval vpřed. Brzy však zjistil, že okolní prostředí se stává stále složitějším, světlo bylo stále temnější, teplota kolísala a bylo slyšet nejrůznější hlučné zvukové vlny. Detektiv Lumi řekl: "Naše auto se naučilo používat jednotlivé senzory k řešení konkrétního prostředí, ale v této složité cílové oblasti nemusí být jedna schopnost dostačující. Musíme nechat auto integrovat funkce všech senzorů a provádět komplexní úsudky na základě více environmentálních faktorů jako skutečný detektivní asistent." Přesně tak, náš další úkol je naučit auto integrovat a používat různé senzory (světlo, teplotu, zvuk) a aktuátory (motory, reproduktory, LED bodové maticové obrazovky), aby mohlo flexibilně reagovat ve složitých prostředích.

	Výuka znalostí
	Koncept aplikace více senzorů
	Aplikace více senzorů označuje integraci a analýzu dat z více senzorů za účelem přesnějšího a inteligentnějšího rozhodování ve složitých prostředích. V praktických aplikacích mohou různé senzory kompenzovat omezení jediného senzoru a integrace dat z více senzorů může autu umožnit inteligentnější reakci ve složitých scénářích.

	Proměnné
	V programování jsou proměnné kontejnery používané k ukládání dat. Hodnoty detekované senzory můžete ukládat do proměnných, aby bylo usnadněno následné zpracování a hodnocení. Například můžete vytvořit proměnnou pro uložení hodnoty jasu detekované světelným senzorem, další proměnnou pro uložení hodnoty teploty detekované teplotním senzorem atd. Prostřednictvím proměnných můžete snadno vypočítat a porovnat tato data, čímž dosáhnete komplexního hodnocení prostředí.


	Dešifrování mise
	Popis úkolu
	Programování umožňuje chytrému autu TinkerBott integrovat funkce více senzorů a inteligentně reagovat podle změn prostředí. V abnormálních podmínkách prostředí, když teplotní senzor detekuje, že teplota je větší než 30° nebo menší než 10°, může auto spustit alarm a zastavit pohyb. Když zvukový senzor detekuje, že zvukové rušení je příliš velké, auto může zastavit pohyb. Když světelný senzor detekuje, že světlo je nedostatečné, auto může automaticky rozsvítit světla a zpomalit.

	Programování
	(1) Nakreslete vývojový diagram programu

	(2) Výuka příkazů V tomto úkolu existují tři hodnoty detekce senzorů: teplota, hlasitost zvuku a intenzita světla. Tyto hodnoty se budou měnit s prostředím. Můžete použít proměnné k ukládání hodnot detekovaných senzory. Na programovací platformě najděte instrukci "Základní". Dále můžete používat proměnné podle následujících metod a příkazových bloků.

	Programovací bloky
	Popis  Klikněte na "Vytvořit proměnnou" pro vytvoření jedné nebo více proměnných. Musíte pojmenovat různé proměnné. Například název proměnné je "a". Po nastavení proměnné můžete přiřazovat hodnoty a provádět operace s proměnnou.
	Získejte nebo manipulujte s aktuální hodnotou proměnné.
	Nastavte hodnotu proměnné na konkrétní číslo.
	Zvyšte nebo snižte aktuální hodnotu proměnné o zadanou hodnotu, například zvyšte hodnotu proměnné a o 1.

	(3) Referenční Program Click here to view the program "Lesson9" for multi-sensor control of the car.

	(4) Spuštění programu  Po stažení programu do hlavní řídicí desky zapněte napájení auta, auto se bude pohybovat vpřed rychlostí 50% a zobrazí "GO!". Prosím, postupujte podle následujícího procesu pro testování:  ① Test teplotní odezvy: Zakryjte teplotní senzor rukou a zkontrolujte, zda auto zastaví pohyb a přehraje hudbu "Soaring", když teplota je >30℃;  ② Test zvukové odezvy: V tichém prostředí náhle hlasitě zakřičte (nebo přehrajte hudbu na telefonu a zvyšte hlasitost) a sledujte, zda
	auto se okamžitě zastaví a zobrazí odpovídající ikonu; ③ Test světelné odezvy: Použijte baterku k osvětlení světelného senzoru. Když je jas ≥100, auto jede normální rychlostí. Po odstranění zdroje světla se světla rozsvítí bíle a rychlost klesne na 20%. Po každém testu stiskněte tlačítko reset pro resetování stavu. Nadšeně testujete auto: "Teď chytré auto TinkerBott dokáže současně řešit problémy jako světlo, teplota a zvuk!" Vedeni chytrým autem TinkerBott, ty a inspektor Lumi pokračujete vpřed, abyste nalezli pravdu.
	Lekce 10: Inteligentní vyhýbání se překážkám Ty a inspektor Lumi jste konečně vyšli z lesa. Před vámi se objevila skalnatá oblast. Našli jste podezřelou osobu pohybující se ve skalnaté oblasti před vámi. Musíte tuto podezřelou osobu sledovat, ale skály všude blokují postup TinkerBottu. Musíte nechat TinkerBott automaticky obcházet tyto skály, aby prošel touto skalnatou oblastí. Inspektor Lumi chvíli přemýšlel a řekl: "TinkerBott má ultrazvukový senzor, který může pomoci autu vyhnout se těmto skalám. Dále implementujete funkci vyhýbání se překážkám TinkerBottu." Před dokončením úkolu musíte pochopit znalosti související s ultrazvukem.

	Výuka znalostí
	Ultrazvukové vlny
	Ultrazvukové vlny jsou zvukové vlny s frekvencí vyšší než rozsah lidského sluchu (obvykle více než 20 kHz). Šíří se ve vzduchu, vodě nebo pevných látkách ve formě vln. Díky své silné směrovosti, silné průchodnosti a soustředěné energii jsou ultrazvukové vlny často používány v lékařských vyšetřeních (jako je ultrazvuk B), průmyslových kontrolách, měření vzdálenosti, automatickém vyhýbání se překážkám a dalších oblastech. V každodenním životě mnoho chytrých zařízení také využívá ultrazvukové vlny k dosažení funkcí snímání a řízení.


	Ultrazvukový senzor  (1) Ultrazvukový senzor Ultrazvukový senzor je elektronické zařízení, které používá ultrazvukové vlny k měření vzdálenosti objektu nebo detekci přítomnosti objektu. Vysílá vysokofrekvenční ultrazvukové signály a když tyto zvukové vlny narazí na překážky, jsou odraženy zpět. Po přijetí ozvěny senzor vypočítá vzdálenost k objektu na základě doby šíření zvukových vln. Ultrazvukové senzory jsou široce používány ve scénářích, jako je automatické vyhýbání se překážkám, chytré parkování, navigace robotů a detekce hladiny kapaliny. Jsou běžným a praktickým inteligentním snímacím zařízením.
	(2) Princip ultrazvukového měření vzdálenosti  Ultrazvukový senzor se skládá z vysílače a přijímače. Senzor odesílá ultrazvukové impulsy prostřednictvím pinu Trig a přijímá ozvěny prostřednictvím pinu Echo. Vzdálenost lze vypočítat na základě doby zpáteční cesty ultrazvukové vlny. Vzorec pro vzdálenost je: vzdálenost = rychlost zvuku × čas/2 (rychlost šíření ultrazvukových vln ve vzduchu je přibližně 340 m/s)
	(3) Hardwarové parametry ultrazvukového senzoru
	Parametr  Provozní napětí  Rozsah měření  Přesnost měření  Slepá zóna měření

	Popis  3,3V-5V  3 cm ~ 500 cm ±0,1 cm <3 cm

	Dešifrování mise
	Popis úkolu
	Naprogramujte implementaci funkce automatického vyhýbání se překážkám TinkerBottu. Když se překážka objeví ve vzdálenosti do 10 cm před ním, automaticky se překážce vyhne.

	Programování
	(1) Nakreslete vývojový diagram programu
	(2) Výuka příkazů  V programovací platformě Micro:bit najděte rozšiřující balíček auta Acebott a v příkazu "Senzor" najděte blok pro získání

	hodnoty vzdálenosti měřené ultrazvukovým senzorem.

	Programovací bloky
	Popis  Přečtěte hodnotu vzdálenosti měřenou ultrazvukovým senzorem. Parametr pin Echo by měl být změněn na P15, pin Trig na P14 a měrná jednotka může být cm nebo palce, čímž se realizuje detekce vzdálenosti ultrazvukovým senzorem.
	(3) Referenční Program Click here to view the program "Lesson 10" for the car to avoid obstacles.
	(4) Spuštění programu  Po stažení programu do hlavního kontroléru zapněte napájení auta, zakryjte ultrazvukový senzor před autem rukou a sledujte, zda auto může zatočit vlevo. Po odstranění ruky sledujte, zda auto může normálně jet vpřed. S vaší pomocí TinkerBott úspěšně překonal skalnatou oblast. Nyní musíte sledovat podezřelou osobu před vámi, abyste viděli, kam jde.
	Lekce 11: Inteligentní sledování Po průchodu skalnatou oblastí s detektivem Lumim jste se chystali tiše sledovat podezřelou postavu před vámi. Náhle jste si všimli, že podezřelá postava se chovala podivně, neustále se zastavovala a znovu rozjížděla, jako by kontrolovala, zda je někdo sleduje. Aby vás osoba vpředu neodhalila, detektiv Lumi se rozhodl udržovat určitou vzdálenost při sledování a řekl vám: "Aby nás osoba vpředu neobjevila, nechme robota TinkerBott ji sledovat."
	Dále musíte pomoci inspektoru Lumimu vybavit auto TinkerBott schopností inteligentního sledování, aby vždy udržovalo určitou vzdálenost od cíle.


	Výuka znalostí
	Ultrazvukové sledování vzdálenosti
	Aby bylo dosaženo sledování na pevnou vzdálenost, ultrazvukový senzor musí nepřetržitě měřit vzdálenost k cíli vpředu. Auto porovnává tuto vzdálenost s nastavenou cílovou vzdáleností a upravuje vzdálenost mezi sebou a cílem řízením rychlosti motoru. Pokud je skutečná vzdálenost menší než dolní limit cílové vzdálenosti, auto vhodně zpomalí nebo couvne; pokud je skutečná vzdálenost větší než horní limit cílové vzdálenosti, auto zrychlí vpřed, aby vždy udržovalo určitou vzdálenost mezi autem a pohybujícím se cílem.

	Aplikační scénáře technologie sledování na pevnou vzdálenost  Technologie sledování na pevnou vzdálenost má širokou škálu aplikací v reálném životě. Například v oblasti inteligentní dopravy systém adaptivního tempomat (ACC) umožňuje autu automaticky udržovat bezpečnou vzdálenost od vozidla vpředu; ve skladování a logistice může AGV (automaticky řízené vozidlo) sledovat pohyb zboží nebo zaměstnanců a zajišťovat pevnou vzdálenost; v oblasti dronů drony používají technologii sledování na pevnou vzdálenost k dosažení stabilního sledování pohybujících se cílů (jako jsou vozidla nebo lidé) a udržování bezpečné letové vzdálenosti; kromě toho servisní roboti (jako jsou roboti pro doručování v restauracích) mohou také používat tuto technologii ke sledování číšníků nebo zákazníků, aby se předešlo kolizím. Tyto aplikace všechny odrážejí praktičnost a inteligentní charakteristiky technologie sledování na pevnou vzdálenost.

	Dešifrování mise
	Popis úkolu  Naprogramujte chytré auto TinkerBott, aby během jízdy vždy udržovalo vzdálenost 20 cm od cílového objektu před ním.
	Programování (1) Nakreslete vývojový diagram programu


	(2) Referenční Program
	Click here to view the program "Lesson11" for the car to follow the movement.
	(3) Spuštění programu  Po stažení programu do hlavní řídicí desky zapněte napájení robota. Doporučuje se použít plochý předmět, například knihu, a umístit knihu před ultrazvuk. Pomalým posouváním knihy sledujte, zda robot může následovat knihu vpřed nebo vzad. Auto detektiva Lumiho nyní může úspěšně sledovat cílové vozidlo a udržovat určitou vzdálenost. Po chvíli jsme vstoupili do kaňonu s propastmi na obou stranách cesty...
	Lekce 12: Záchrana na pokraji propasti Chůze po úteské cestě je velmi nebezpečná. Na cestě je mnoho ostrých zatáček. Je snadné, aby chytré auto TinkerBott spadlo z útesu. Inspektor Lumi se rozhodl přijmout ochranná opatření, aby zabránil pádu auta z útesu. Po chvíli přemýšlení inspektor Lumi řekl: "Pokud auto dokáže rozpoznat černou hranici útesu, může se vyhnout pádu. TinkerBott má šedotónový senzor, který lze použít k detekci tmavých černých čar a tím detekovat hranici útesu." Dále je vaším úkolem pomoci TinkerBottu identifikovat černou hranici. Před dokončením úkolu musíte pochopit příslušné znalosti o senzorech sledování čáry.

	Výuka znalostí
	Senzor sledování čáry
	Senzor sledování čáry je elektronická součástka používaná k detekci rozdílů barev. Dokáže posuzovat hloubku barvy snímáním intenzity světla odraženého od povrchu objektu. Modul senzoru sledování čáry auta Micro:bit obsahuje dvě sondy (jednu na každé straně) a poloha hardwarové instalace je znázorněna na obrázku níže.

	Pracovní princip senzoru sledování čáry
	Senzor sledování čáry přenáší infračervené světlo na zem prostřednictvím infračervené vysílací trubice a země odráží část světla. Senzor sledování čáry převádí přijatou intenzitu světla na hodnotu stupně šedi. Černá pohlcuje více infračerveného světla a odráží méně, takže návratová hodnota je vysoká; bílá pohlcuje méně infračerveného světla a odráží většinu z něj, takže návratová hodnota je nízká. Senzor sledování čáry auta je připojen k P0 a P1 hlavní řídicí desky Micro:bit. Můžete ho získat čtením analogových hodnot P0 a P1.

	Parametry senzoru sledování čáry
	Parametr  Typ výstupu Detekovaná barva Provozní napětí
	Rozsah výstupních hodnot

	Popis
	Analogový signál  Černá (vysoká odrazivost), bílá (nízká odrazivost)  3,3V 0 ~ 1023  (vyšší hodnoty znamenají méně odraženého světla, nižší hodnoty znamenají více odraženého světla)
	Popis pinů



	Dešifrování mise
	Popis úkolu
	Nechte chytré auto TinkerBott pohybovat se v černém kruhu. Pro splnění tohoto úkolu musíte nejprve nechat auto automaticky rozpoznat černou hranici a poté řídit auto, aby se vyhnulo černé hranici. Jak je znázorněno na obrázku níže:

	Programování Úkol 1: Testování rozsahu hodnot stupně šedi černé čáry. Použijte micro:bit k řízení chytrého auta TinkerBott ke čtení dat senzoru sledování čáry v oblastech černé čáry a bílého papíru a zaznamenejte rozsah hodnot stupně šedi pro přípravu na následnou identifikaci hranice černé čáry. ① Výuka instrukcí V programovací platformě Micro:bit najděte rozšiřující balíček auta Acebott a v příkazu "Výkonný" najděte stavební blok pro získání hodnoty stupně šedi senzoru sledování čáry.

	Programovací bloky
	Popis
	Přečtěte hodnotu stupně šedi měřenou senzorem sledování čáry. Tento blok lze použít k výběru a čtení hodnoty stupně šedi z levé nebo pravé sondy senzoru sledování čáry.
	② Změřte hodnotu stupně šedi sondy senzoru na černé čáře Musíte změřit hodnoty stupně šedi levé a pravé sondy chytrého auta TinkerBott v oblasti černé čáry zvlášť a použít tlačítka a LED bodovou maticovou obrazovku k získání hodnot vícekrát.
	Podle výsledků testů určete prahovou hodnotu stupně šedi, která právě detekuje černou čáru (například: práh = 800). Pro získání hodnot se můžete řídit následujícím programem. Nezapomeňte přečíst hodnotu stupně šedi vícekrát a zaznamenat ji na papír!

	(2) Úkol 2: Zajistěte pohyb auta pouze v rámci černé čáry
	Nakreslete vývojový diagram programu
	② Referenční Program Click here to view the program "Lesson 12" for the robot to detect the black line boundary.

	③ Spuštění programu  Po stažení programu do hlavního kontroléru zapněte napájení auta, umístěte auto na mapu s černou čárou a sledujte, zda auto včas couvne a zatočí po dosažení hranice černé čáry. Inspektor Lumi sledoval, jak auto bezpečně prošlo úsekem strmého útesu, ale cesta před nimi se zdála neobvykle tichá. Cíl se neobjevil a nebyly žádné stopy. Jediné, co přitahovalo pozornost, byla dlouhá černá čára, která se táhla od jejich nohou do neznámé dálky.
	Lekce 13: Pronásledovatel TinkerBott ztratil stopu po cílové osobě a před ním zbyla pouze klikatá černá čára. Inspektor Lumi zamračil čelo a klidně analyzoval: "Tato stopa se zdá vést nás někam. Zdá se, že musíme nechat chytré auto TinkerBott jet podél této černé čáry, aby pokračovalo ve sledování cíle. Nezapomeňte, že senzor sledování čáry dokáže vidět černou čáru." Musíte zajistit, aby chytré auto TinkerBott jelo přesně podél černé čáry a udržovalo stabilní a plynulý pohyb. Před dokončením úkolu musíte pochopit příslušné znalosti o sledování čáry.

	Výuka znalostí
	Logika sledování čáry auta
	Protože levá a pravá šedotónová sonda senzoru sledování čáry mohou detekovat intenzitu odraženého světla ze země v reálném čase, lze na základě vrácené hodnoty určit aktuální polohu auta, to znamená, zda se auto odchyluje od černé čáry, a směr jízdy lze opravit úpravou rychlosti levého a pravého motoru. Konkrétní algoritmus je znázorněn v tabulce níže:

	Stav senzoru
	Popis
	Akce úpravy chytrého auta
	Odbočit vpravo
	Odbočit vlevo
	Levý senzor detekuje bílou oblast a pravý senzor detekuje černou čáru.  Pravý senzor detekuje bílou oblast a levý senzor detekuje černou čáru.
	Oba senzory nedetekují černou čáru.
	Rovně
	Oba senzory detekují černou čáru.
	V závislosti na konkrétní situaci

	Vztah mezi polohou auta a hodnotou senzoru sledování čáry
	Podle výše uvedených situací při jízdě auta na černé čáře musíte detekovat odpovídající hodnoty senzoru sledování čáry. Stejně jako v poslední lekci můžete použít tlačítka a LED bodovou maticovou obrazovku k získání hodnot vrácených levou a pravou sondou v aktuálním prostředí a zaznamenat je. Senzor sledování čáry zcela detekuje černou čáru a hodnota stupně šedi je vysoká (například větší než 900). Hodnota stupně šedi detekované bílé oblasti je nízká (například menší než 300, což závisí na hodnotě testu na místě).


	Dešifrování mise
	Popis úkolu
	Naprogramujte TinkerBott, aby se pohyboval podél níže uvedené černé čáry.


	Programování (1) Nakreslete vývojový diagram programu
	(2) Referenční Program Click here to view the program "Lesson13" for the car's line-following motion.

	Poznámka: Pokud auto nemůže normálně jezdit při sledování čáry, může to být způsobeno následujícími důvody:
	Auto se pohybuje příliš pomalu. Chcete-li problém vyřešit, můžete zvýšit hodnotu PWM motoru v programu, aby auto mělo dostatečnou rychlost.
	Kvůli rušení od faktorů okolního světla může TinkerBott omylem identifikovat bílé oblasti jako černé čáry. Chcete-li tento problém vyřešit, můžete nejprve otestovat konkrétní hodnoty šedotónového senzoru na bílé oblasti a černé čáře a odpovídajícím způsobem upravit práh senzoru sledování čáry v programu.

	(3) Spuštění programu  Po stažení programu do hlavního kontroléru umístěte auto na černou čáru na mapě, zapněte přepínač napájení auta a sledujte, zda auto může jet podél černé čáry. Auto inspektora Lumiho se řítilo podél černé čáry a zjistilo, že cílové vozidlo vstoupilo do rušné obytné oblasti. Náhle auto zabrzdilo a zastavilo. Co se stalo?
	Lekce 14: Inteligentní řízení Jak TinkerBott pokračoval v jízdě podél černé čáry, náhle se před ním objevila malá zvířata. Aby byla zajištěna bezpečnost těchto malých zvířat, TinkerBott musel včas zastavit, když nalezl malá zvířata. Tváří v tvář této situaci inspektor Lumi řekl: "Musíme umožnit autu zvládat více úkolů současně: musí být schopno sledovat čáru a vyhýbat se překážkám před ním, aby bylo dosaženo inteligentnějšího řízení." Přemýšlel jsi: "Měl by TinkerBott nejprve se vyhýbat překážkám nebo nejprve sledovat čáru při plnění úkolu?" Detektiv Lumi řekl: "Dobrá otázka! Když auto čelí více úkolům současně, musí určit prioritu každého úkolu. Dále je na vás, abyste implementovali funkce vícenásobných úkolů vyhýbání se překážkám a sledování čáry pro chytré auto TinkerBott!"

	Výuka znalostí
	Rozhodování při inteligentním řízení
	Je to klíčový článek v technologii autonomního řízení, což znamená, že poté, co inteligentní auto vnímá prostředí, automaticky provádí bezpečné a rozumné volby chování při řízení na základě faktorů, jako jsou dopravní pravidla, stav vozovky a cíle jízdy, stejně jako lidští řidiči neustále provádějí "rozhodnutí" při řízení. Bezpečnost je při jízdě auta nejdůležitější, takže vyhýbání se překážkám je pro auto nejvyšší prioritou, následované sledováním čáry.

	Fuknce
	V programování je funkce blok kódu se specifickou funkcí, který lze opakovaně volat, čímž se zlepšuje čitelnost, udržovatelnost a znovupoužitelnost kódu. Zapouzdřením funkcí ultrazvukového vyhýbání se překážkám a jízdy po černé čáře do dvou funkcí je můžeme snadno volat v
	hlavním programu k dosažení komplexního řízení auta. Použití funkcí činí strukturu kódu jasnější a usnadňuje následné úpravy a rozšíření. Funkce mají obvykle následující strukturu:  Definice funkce: Definujte funkci, která má být dokončena prostřednictvím programovacích bloků nebo kódů.  Volání funkce: Zavolejte definovanou funkci na požadovaném místě pro vykonání funkce.


	Dešifrování mise
	Popis úkolu
	Programování zajišťuje, aby se chytré auto TinkerBott pohybovalo stabilně podél černé čáry a zastavilo se při naražení na překážku, čekalo na odstranění překážky a poté pokračovalo v pohybu podél černé čáry.

	Programování
	(1) Nakreslete vývojový diagram programu.  Podle požadavků úkolu by chytré auto TinkerBott mělo upřednostňovat vyhýbání se překážkám a funkci sledování čáry provádět pouze tehdy, když nejsou detekovány žádné překážky.
	(2) Výuka bloků  Aby bylo možné realizovat funkcionalitu zapouzdřené funkce, musíte

	najít příkaz "Funkce" na programovací platformě. Poté můžete vytvořit a volat funkci podle následujících metod a příkazových bloků.

	Programovací bloky
	Popis
	Klikněte na "Vytvořit funkci" pro vytvoření jedné nebo více funkcí.
	Deklarujte funkci s názvem "doSomething". Můžete definovat vlastní název funkce. Přidejte kód do těla funkce pro dosažení požadované funkčnosti.  Příkaz return, používaný k vrácení hodnoty z funkce volajícímu.
	Používá se k volání definovaných funkcí a provádění odpovídajících funkcí.
	(3) Referenční Program Click here to view the program "Lesson14" of the smart driving car.

	(3) Spuštění programu Po stažení programu do hlavního kontroléru umístěte auto na černou čáru na mapě, zapněte přepínač napájení auta, nechte auto jet podél černé čáry a sledujte, zda auto dokáže dosáhnout funkce vyhýbání se překážkám při sledování čáry. Lumiho auto úspěšně kombinovalo funkce sledování čáry a vyhýbání se překážkám a nakonec projelo touto černou čárovou sekcí. Náhle cílové vozidlo prudce zatočilo a zmizelo beze stopy, na zemi zůstaly pouze nějaké stopy pneumatik. Režim sledování čáry také přestal fungovat a zdálo se, že druhá strana zjistila, že auto sleduje podél černé čáry.
	Lekce 15: Pronásledování pomocí infračerveného dálkového ovládání  Při pohledu na rozptýlené stopy pneumatik na místě se inspektor Lumi chvíli zamyslel a řekl: "Zdá se, že nás cíl odhalil. Pohybová trasa chytrého auta TinkerBott v režimu sledování čáry je příliš pevná a nemůžeme ho nadále sledovat." Poté inspektor Lumi vytáhl z kapsy dálkové ovládání a řekl: "Další sledování vyžaduje flexibilnější ovládání! Musíme ručně ovládat auto, abychom rychle nalezli stopu cíle!" Dále musíte realizovat funkci dálkového ovládání chytrého auta TinkerBott. Před dokončením úkolu musíte pochopit znalosti související s infračerveným dálkovým ovládáním.

	Výuka znalostí
	Infračervená komunikace
	Infračervená komunikace je technologie bezdrátové komunikace, která používá infračervené světelné vlny pro přenos dat. Infračervené světlo se nachází v elektromagnetickém spektru mezi mikrovlnami a viditelným světlem a jeho vlnová délka se pohybuje od přibližně 700 nanometrů do 1 milimetru. Realizace infračervené komunikace závisí hlavně na dvou částech: infračerveném vysílači a infračerveném přijímači. Infračervený vysílač je zodpovědný za přenos infračervených signálů a infračervený přijímač je zodpovědný za příjem infračervených signálů přenášených infračerveným vysílačem.

	Infračervený dálkový ovladač
	Běžně používaným infračerveným vysílačem je infračervený dálkový ovladač, který se skládá z více tlačítek a infračervených světelných diod. Každé tlačítko odpovídá jiné hodnotě infračerveného kódu.

	Po stisknutí tlačítka infračervená světelná dioda vydá infračervené světlo s odpovídajícím kódem. Existuje mnoho metod kódování pro infračervené dálkové ovladače a nejběžnější metodou kódování je kódování NEC.

	Infračervený přijímač
	(1) Infračervený přijímač Funkcí modulu infračerveného přijímače je přijímat infračervené světlo vyzařované infračerveným dálkovým ovladačem a převádět infračervené světlo na odpovídající úrovňový signál, který je vstupem do kontroléru. Kontrolér pak převádí úrovňový signál na odpovídající hodnotu kódu klávesy prostřednictvím programového algoritmu.
	(2) Parametry modulu infračerveného přijímače
	Popis 3.3-5V P11

	Parametr  Provozní napětí Signální pin Modulační frekvence
	38kHz standardní infračervený nosný signál
	Účinná přijímací vzdálenost
	0,5 - 5 metrů (vyžaduje, aby dálkové ovládání a přijímač byly v přímé linii bez jakékoli překážky)



	Dešifrování mise
	Popis úkolu  Naprogramujte použití infračerveného dálkového ovládání k řízení chytrého auta TinkerBott pro pohyb vpřed, vzad, vlevo a vpravo.
	Programování (1) Nakreslete vývojový diagram programu
	(2) Výuka bloků  V programovací platformě Micro:bit najděte rozšiřující balíček auta Acebott a v instrukci "Senzor" najděte příkazový blok pro příjem infračerveného signálu. Popis těchto příkazových bloků lze nalézt v níže uvedené tabulce.


	Programovací bloky
	Popis Inicializujte funkci infračerveného přijímače auta, zde nastavte pin na P11.
	Používá se k detekci, zda je přijat infračervený signál. Infračervený přijímač vrátí hodnotu True, když přijme platný signál. Používá se k dekódování přijaté hodnoty infračervené klávesy.
	Parametr může být libovolný, vpřed, vzad, vlevo, vpravo, čísla 1-9 atd. Parametr "libovolný" znamená, že může odpovídat libovolné hodnotě klávesy infračerveného dálkového ovladače.
	Používá se k vytvoření reakce na událost infračervené klávesy. První parametr je stisknutá klávesa a druhý parametr může být "Stisknuto" nebo "Uvolněno", což představuje, zda je klávesa stisknuta.
	(3) Referenční Program Click here to view the program "Lesson15" for infrared remote control of the car.
	(4) Spuštění programu  Po stažení programu do hlavního kontroléru zapněte napájení auta a pomocí tlačítek vpřed, vzad, vlevo a vpravo infračerveného dálkového ovladače ovládejte pohyb auta.

	Inspektor Lumi používá infračervený dálkový ovladač k řízení chytrého auta TinkerBott. Během tohoto procesu však zjistil, že dálkový ovladač někdy nefungoval. Proč tomu tak je?
	Lekce 16: Bluetooth komunikace  Při použití infračerveného dálkového ovladače k řízení chytrého auta TinkerBott infračervený dálkový ovladač někdy selhává. Po pozorování inspektor Lumi zjistil, že pokud je mezi infračerveným dálkovým ovladačem a infračerveným přijímačem překážka, chytré auto TinkerBott nemůže přijímat signál dálkového ovladače. Je to proto, že tradiční infračervené světlo je velmi slabé a nemůže pronikat přes překážky. Tváří v tvář této situaci inspektor Lumi chvíli přemýšlel a řekl:  "Abychom mohli pohodlněji ovládat TinkerBott, můžeme zvolit technologii bezdrátové komunikace se silnější průchodností a širším rozsahem přenosu, jako je Bluetooth komunikace." Zeptal ses zmateně: "Pokud použijeme Bluetooth komunikaci, co bychom měli použít k ovládání chytrého auta TinkerBott?" nspektor Lumi odpověděl: "Můžeme nainstalovat aplikaci ACEBOTT na naše mobilní telefony a použít mobilní telefony k jeho ovládání." V tuto chvíli auto záhadného stínu náhle zrychlilo a přijelo k opuštěné továrně na okraji města. Detektiv Lumi vypadal odhodlaně: "Pravda je přímo před námi. Dále se musíte naučit, jak používat Bluetooth dálkové ovládání k ovládání auta, abyste rychle dohnali cíl!"

	Výuka znalostí
	Základy Bluetooth komunikace
	Bluetooth je technologie bezdrátové komunikace na krátkou vzdálenost, která umožňuje přenos dat mezi zařízeními. Je široce používána v bezdrátových sluchátkách, chytrých domácnostech a připojeních mezi mobilními zařízeními. Bluetooth technologie má charakteristiky nízké spotřeby energie, vysoké rychlosti a pohodlného připojení, díky čemuž je velmi vhodná pro ovládání malých chytrých zařízení.

	Jak bluetooth funguje
	Bluetooth komunikuje prostřednictvím radiofrekvenčních signálů v pásmu 2,4 GHz. Mezi zařízeními je třeba dokončit následující kroky: ① Párování a připojení: Zařízení vyhledává a připojuje se k cílovému zařízení prostřednictvím modulu Bluetooth.

	② Přenos dat: Zařízení odesílají a přijímají data prostřednictvím protokolu Bluetooth.  ③ Dekódování a provedení: Přijímající strana dekóduje přenášená data a provádí odpovídající operace, jako je řízení pohybu auta.

	ACEBOTT APLIKACE
	Pro ovládání TinkerBottu prostřednictvím mobilního telefonu musíme také nainstalovat aplikaci ACEBOTT na mobilní telefon a použít aplikaci ACEBOTT k řízení pohybu chytrého auta. Konkrétní kroky jsou následující: Pokud se jedná o telefon iOS, musíte vyhledat klíčové slovo ACEBOTT  v obchodě APP Store a poté ho stáhnout; pokud se  jedná o telefon Android, musíte vyhledat klíčové  slovo ACEBOTT v obchodě Google Play a poté  ho stáhnout. Ikona je zobrazena vpravo. Po otevření  aplikace najděte ovládací rozhraní chytrého auta TinkerBott, klikněte na modul [Ovládání] a zobrazí se ovládací rozhraní auta, jak je znázorněno na obrázku níže.
	Na rozhraní aplikace auta Micro:bit je mnoho funkčních tlačítek. Když jsou tato tlačítka aktivována, mohou odesílat různé instrukce protokolu do Bluetooth modulu auta. Po přijetí těchto instrukcí protokolu může Bluetooth modul analyzovat a zpracovat instrukce. Například pokud posunete joystick nahoru, mobilní aplikace odešle instrukci "0501" prostřednictvím Bluetooth. Po přijetí instrukce Bluetooth modulem auta se auto může pohybovat vpřed podle přijaté instrukce. Níže jsou uvedeny instrukce protokolu pro ovládání joystickem:
	Pohyb joystickem
	Instrukce protokolu
	0501 0502 0503 0504 0500

	Instrukce pro auto
	Vpřed  Vzad Zatočení vlevo Zatočení vpravo Zastavení
	Joystick nahoru Joystick dolů Joystick vlevo Joystick vpravo Joystick zastavení



	Dešifrování mise
	Popis úkolu
	Programování pro použití aplikace ACEBOTT k ovládání pohybových funkcí chytrého auta TinkerBott.

	Programování
	(1) Draw a Program Flow Chart


	(2) Výuka příkazů Bluetooth  ① Pro ovládání chytrého auta TinkerBott prostřednictvím Bluetooth musíte vytvořit nový projekt pro tuto lekci a kliknout na "Rozšíření".
	② V zobrazeném vyhledávacím rozhraní zadejte "bluetooth" a vyberte odpovídající rozšiřující balíček Bluetooth.
	③ Poté se zobrazí výzva: nekompatibilní s rádiovým modulem, klikněte na "Odstranit rozšíření a přidat Bluetooth", poté budou instrukce Bluetooth modulu načteny do programovacího rozhraní.
	④ Po přidání rozšiřujícího balíčku Bluetooth klikněte na "Bluetooth" a "více" a zobrazí se příslušné instrukce programovacího modulu Bluetooth.
	V této lekci se naučíte, jak používat programovací příkazy "Bluetooth" a "...více" v programovací platformě k dokončení úkolu ovládání pohybu Bluetooth auta.
	Building Blocks
	Popis
	Používá se k inicializaci nebo konfiguraci služby Bluetooth sériového portu.
	Čte data z Bluetooth sériového portu, dokud nenarazí na zadaný oddělovač (konfigurovatelný prostřednictvím rozevírací nabídky) pro spuštění události. Při odesílání příkazů dálkového ovládání Bluetooth do auta slouží "#" jako označení konce příkazu. Po detekci tohoto znaku systém rozpozná, že byl přijat úplný příkaz, a přistoupí k jeho analýze a provedení.
	Používá se ke zpracování události úspěšného připojení Bluetooth zařízení. Napište kód do tohoto modulu pro provádění konkrétních operací.
	Zpracovává data přijatá z Bluetooth sériového portu, dokud není nalezen zadaný oddělovač (konfigurovatelný prostřednictvím rozevírací nabídky). Podobné bloku č. 2, ale obsahuje další logiku pro zpracování přijatých dat, jako je analýza příkazů.
	Používá se ke zpracování události odpojení Bluetooth zařízení.
	(3) Referenční Program Click here to view the APP joystick controlled car program "Lesson16_1".

	(4) Kroky operace Bluetooth dálkového ovládání  ① Po nahrání programu do hlavní řídicí desky auta odpojte datový kabel a zapněte napájení auta;  ② Zapněte funkci Bluetooth na svém mobilním telefonu; otevřete aplikaci ACEBOTT, klikněte na tlačítko "Ovládání" nahoře a najděte auto "TinkerBott".
	③ Dále vyberte režim ovládání auta a klikněte na "Ovládání" pro vstup do rozhraní panelu dálkového ovládání auta.
	Poznámka: Při prvním načtení se může zobrazit výzva "Povolit aplikaci 'ACEBOTT' vyhledávat Bluetooth zařízení?" Vyberte prosím "Povolit" pro normální připojení a ovládání funkce.
	④ Klikněte na ikonu Bluetooth v pravém horním rohu panelu dálkového ovládání chytrého auta TinkerBott. Když se ikona Bluetooth změní z šedé na fialovou, znamená to, že připojení Bluetooth bylo úspěšné. V tuto chvíli můžete ovládat levý joystick pro řízení pohybu auta vpřed, vzad, vlevo a vpravo!
	Pokud chcete vyzkoušet funkce ostatních tlačítek v aplikaci, jako je sledování čáry, vyhýbání se překážkám atd., můžete kliknout na níže uvedený referenční program a stáhnout ho do hlavního kontroléru auta, čímž plně využijete všechny funkce auta, aby detektivu Lumimu pomohly rychle vyřešit případ! Click here to view the complete program "Lesson16_2" for controlling the car with the APP. Funkce panelu dálkového ovládání aplikace jsou následující:
	Tlačítko joysticku: Ovládejte pohyb auta vpřed, vzad, vlevo a vpravo ručním ovládáním tlačítka joysticku v kruhové oblasti.  Úrovně rychlosti motoru: nastavte rychlost motoru, rozděleno do 5 úrovní (0-5), čím větší číslo, tím vyšší rychlost.
	Sledování čáry: Stiskněte tlačítko "Track" a auto se přepne do režimu automatického sledování čáry.  Vyhýbání se překážkám: Stiskněte tlačítko "Avoidance" a auto se přepne do režimu automatického vyhýbání se překážkám.  Gyroskop: Stiskněte toto tlačítko pro použití funkce gyroskopu telefonu k řízení pohybu auta nakláněním telefonu.  Sledování: Stiskněte tlačítko "Follow" a TinkerBott bude sledovat konkrétní cíl.  Ovládání RGB předních světel: Kliknutím na tlačítko Vše/Vlevo/Vpravo můžete přepínat ovládání zapnutí a vypnutí různých světel. Posuvné tlačítko níže může upravit jas předních světel (0-255) a podporuje nastavení barev RGB.
	Obrazovka: Kreslení vzoru na obrazovce. Kreslením vzoru bodové maticové obrazovky v reálném čase na mobilním telefonu lze ovládat vzor na obrazovce auta.
	Přehrávání hudby: Stiskněte tlačítko "Buzzer" pro přehrání odpovídající hudby. Celkem jsou k dispozici čtyři písně.  Přehrávání not: Tlačítka pro přehrávání not. 7 tlačítek odpovídá notám C4, D4, E4, F4, G4, A4, B4. Stisknutím se přehraje odpovídající nota.
	Konec S vaší pomocí auto aktivovalo režim Bluetooth a Bluetooth signál pronikl branou továrny. Detektiv Lumi pomocí aplikace hladce ovládal auto, aby vniklo do továrny. Ve středu temného skladu konečně objevili pravou tvář "záhadných stínů" - ukázalo se, že to byla skupina opuštěných experimentálních robotů! Bloudili kolem kvůli zmatku v programu. Aby opravili svůj vlastní hardware, jednali tiše v noci a rozebrali auto před knihovnou, jen aby získali díly. Používali zvuk, světlo a skryté stopy k přenosu informací ve snaze požádat lidi o pomoc. "Ukázalo se, že tito roboti byli kdysi asistenty vědců města, ale byli zde zapomenuti po přerušení experimentu." Detektiv Lumi si povzdechl. Stiskl tlačítko Stop na řídicí konzoli uprostřed skladu a všichni roboti se současně rozsvítili modrým světlem a poté pomalu zhasli. Konečně zastavili své neuspořádané akce. Město se vrátilo k míru. Obyvatelé opravili programy robotů a oni se stali hlídači města ACE. A ty, mladý detektive, jsi také získal Medaili cti města ACE za toto dobrodružství!

