7.6. 2007 Skupina: &ickova Martina
Pavlina Klimentova

Al h a Rex Karla Lelkova

Anna Eisova

(pojmenovany Rexik Pepa)

Ukol: Ukolem bylo vytvoFit chodiciho robota s libovolnym po&tem nohou, které mély simulovat
pohyb. Ddle mél robot pri zapnuti pozdravit, zastavit se pred prekdzkou a otolit se, pri podani
ruky zamdvat a pozdravit a mélo mu na displeji bit srdi¢ko.

Navod: Pripravime si tri vétve.

Do prvni vétve vloZime: 1.) Display: File: Heart
2.) Sound: Contol: play

Do druhé vétve vloZime: 1.) Smycka: Control: Forever

Do smycky vlozime: 1.) Smycka: Control: sensor: Ultrasonic sensor; Until: distance < 10

Do této smyCky vloZime: 1.) Move: Port: A; Direction: 1 (nahoru); Duration: unlimited
2.) Move: Port C; jinak vse stejné
3.) Move: Port A; jinak vie stejné
4.) Move: Port C; jinak v3e stejné

Do prvni smycky vloZime: 1.) Move: Port C; jinak v3e stejné
2.) Move: Port A; Direction: 2 (doll); Duration: unlimited
3.) Move: Port A; Direction 1 (nahoru); Duration: unlimited
4.)) Move: Port A; Direction: 2 (dold); Duration: unlimited
5.) Move: Port A; Direction 1 (nahoru); Duration: unlimited
6.) Move: Port C; Direction 1 (nahoru); Duration: unlimited

Do treti vétve vloZime: 1.) Smycka: Control: Forever
Do smycky vloZime: 1.) Wait: Control: sensor; Sensor: Touch sensor

2.) Move: Port B; Direction 1 (nahoru); Duration: unlimited
3.) Move: Port B; Direction 1 (hahoru); Duration: unlimited
4.) Sound: Control: play
5.) Wait: Control: time
6.) Move: Port B; Direction 3 (stop)
7.) Sound: Control: stop

Zaver: K sestaveni robota jsme pouzily ndvod, ktery ndm poslal Pepa (timto mu dékujemel!), takze
jsme to postavily celkem snadno a rychle. S programovdnim jsme si uz musely poradit sami, ale i
to se ndm po pdr nezdarenych pokusech povedlo.
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