Drive/Jizda programovaci bloky

forwards foro cm =~ atspeed 5w

backwards for o cm * atspeed 5w
spin *  leftfor o degrees * atspeed 5
spin = right for o degrees *+ atspeed 5 »
forwards until atspeed 5w
backwards until atspeed 5 -
spin = left until atspeed 5 =

spin = right until atspeed 5w

Anglictina Cestina Popis

forwards for dopredu o Pohyb robota vpied o zadané cm, palce, nebo definovany cas v sekundach.
at speed rychlosti Rychlost pochybu na Skale od 1 do 10.

backwards for dozadu o Pohyb robota vzad o zadané cm, palce, nebo definovany ¢as v sekundach.
spin otodit Otocit robota na misté.

turn forwards zatolit dopfedu  Zatocit robota pohybem dopredu.

turn backwards zatocit dozadu Zatocit robota pohybem dozadu.

left for doleva o Otocka doleva o zadané stupné nebo ¢as v sekundach.

right for doprava o Otocka doprava o zadané stupné nebo ¢as v sekundach.

forwards until dopredu aZ do Pohyb robota vpred aZ do definované podminky.

backwards until dozadu aZ do Pohyb robota vzad aZ do definované podminky.

left until doleva aZz do Otocka doleva aZ do definované podminky.

right until doprava az do Otocka doprava aZ do definované podminky.

set both motors to  drive forwards = atspeed 5w

setright motorto forwards + atspeed 5w

setleft motorto forwards * atspeed 5w

stop Dboth motors =

Angli¢tina Cestina Popis

set both motorsto  nastav oba motory k Rozjeti obou motor( robota k jizdé dle dalsiho nastaveni.
drive jizdé K jizdé vpred nebo vzad.

spin otocit K otocce robota na misté doleva nebo doprava.

turn zatodit K zatoceni robota pohybem dopfredu nebo dozadu.

set right motorto  nastav pravy motor k Rozjeti pravého motoru k jizdé dopredu nebo dozadu.
set left motor to nastav levy motor k Rozjeti levého motoru k jizdé doptredu nebo dozadu.
stop zastav Zastav/vypni chod daného motoru dle nastaveni.

both motors oba motory Oba motory.

left motor levy motor Levy motor.

right motor pravy motor Pravy motor.




LEDs programovaci bloky

turn lef LED on -

send IR message m

Angli¢tina Cestina Popis

turn left LED pfepni levou LED Rozsviti nebo zhasne levou LED diodu robota.

on zapnuto Nastaveni, Ze se ma dioda rozsvitit.

off vypnuto Nastaveni, Ze se md dioda zhasnout.

turn right LED prepni pravou LED Rozsviti nebo zhasne pravou LED diodu robota.

send IR message  posli IR zpravu Robot posle IR zprdvu Cislo s kédem 0-255. Slouzi pro komunikaci
mezi roboty.
Zpravy se nedaji posilat pokud je zaroven zapnuty IR paprsek pro
zjistovani prekazek (pouziva se totiz stejny IR zdroj).

Sound/Zvuky programovaci bloky

playa whole = Cw - w

setmusictempoto medium =

play music in background

Angli¢tina Cestina Popis

beep pipnuti Robot kratce pipne.

play a zahraj Robot zahraje nastaveny ton a jeho délku.
whole nota celd Nastaveni pro délku ténu.

half nota pulova Nastaveni pro délku ténu.

quarter nota ¢tvrtova Nastaveni pro délku ténu.

eighth nota osminova Nastaveni pro délku ténu.

sharp krizek Nota o pll tonu vyssi.

flat bécko Nota o pUl ténu nizsi.

set music tempo to nastav tempo na Nastaveni rychlosti prehravani skladby.
play music on background Hrej muziku na pozadi  Robot bude pfehravat zadanou skladbu na pozadi.




Data/Proménné programovaci bloky

Make avariable

decrement

bit shift

bit shift

Anglictina
Make a variable

Manage variables

right by o

E ﬁ
=|
g

<> Create Variable

Variable Name

Cestina
Vytvofit proménnou

krok

Create Variable m

<> Variables

Variable Name

delete | rename

Popis
Otevre dialogové okno pro vytvoreni proménné.

Create Variable

Vytvofeni proménné

Dialogové okno pro vytvofeni nové proménné.

Variable Name

Jméno proménné

Editacni pole pro zadani jména nové promeénné.

Create Variable

Vytvof proménnou

Potvrzeni pro vytvoreni nové proménné.

Exit

Odchod/Storno

Uzavie okno bez vytvoreni nové proménné.

Manage variables

Spravovat proménné

Otevre dialogové okno pro spravu vytvofenych proménnych.

Variables Proménné Dialogové okno pro spravu vytvorenych proménnych.

Action Akce Dostupné akce pro spravu proménné.

delete smazat Smazani vybrané proménné.

rename pfejmenovat Pfejmenovani vybrané proménné.

confirm potvrdit Potvrzeni nového nazvu pro proménnou.

cancel stornovat Storno/zruseni nového nazvu proménné.

set (*) to nastavit (*) na Nastaveni proménné (*) na ¢iselnou hodnotu od -1000 do 1000.

increment (*)

zvyseni (*)

Zvyseni proménné (*) o +1.

decrement (*)

snizeni (*)

Snizeni proménné (*) o -1.

bit shift (*) left by

bitovy posun vlevo o

Bitovy posun proménné (*) vlevo o hodnotu od 0 do 255.

bit shift (*) right by

Bitovy posun vpravo o

Bitovy posun proménné (*) vpravo o hodnotu od 0 do 255.




Events/Udélosti programovaci bloky

Any obstacle detected

Obstacle detected ahead

Obstacle detected left

Obstacle detected right

Clap detected

Triangle button pressed

Round button pressed

Anglictina
Any obstacle detected

Line tracker on reflective surface

Line tracker on non-reflective surface

Line tracker changes surface

IR message received

Remaote code received

Dirive strained

Cestina

Zjisténa prekazka

Popis

Spusti se, pokud robot zjisti jakoukoliv prekazku.

Obstacle detected ahead

Prekazka ve predu

Spusti se, pokud robot zjisti prekazku ptred sebou.

Obstacle detected left

Prekazka vlevo

Spusti se, pokud robot zjisti pfekazku vlevo.

Obstacle detected right

Prekazka vpravo

Spusti se, pokud robot zjisti pfekazku vpravo.

Clap detected

Tlesknuti

Spusti se, pokud robot zaznamena tlesknuti.

Triangle button pressed

Trojuhelnikové tlacitko

Spusti se, pokud se zmackne trojuhelnikové tlacitko.

Round button pressed

Kulaté tlacitko

Spusti se, pokud se zmackne kulaté tlacitko.

Line tracker on reflective
surface

Senzor vodici ¢ary na
odrazivém podkladu

Spusti se, pokud je robot na odrazivém podkladu.
Musi byt zapla LEDka sledovani ¢ary v sekce Sensing.

Line tracker on non-
reflective surface

Senzor vodici ¢ary na
neodrazivém podkladu

Spusti se, pokud je robot na neodrazivém podkladu.
Musi byt zapla LEDka sledovani ¢ary v sekce Sensing.

Line tracker changes
surface

Senzor vodici ¢ary
zaznamena zménu podkladu

Spusti se, pokud robot zaznamend zménu podkladu.
Musi byt zapla LEDka sledovani ¢ary v sekce Sensing.

IR message received

IR zprava pfijata

Spusti se, pokud robot obdrzi jakoukoliv IR zpravu.

Remote code received

Kaéd z dalkového ovladace

Spusti se, pokud robot obdrzi kéd z dalkového
ovladace.

Drive strained

Motory zablokované

Spusti se, pokud se zablokuji/pretizi motory robota.




Control/Rizeni programovaci bloky

repeat until

g

milliseconds

Angli¢tina Cestina Popis

wait () sec cekej () sekund Cekani o dany pocet sekund.

repeat opakuj Cyklus s danym poctem opakovani.

forever nekonecny cyklus Cyklus s nekone¢nym poctem opakovani.

If <*> then kdyz <*> tak Podminka — vykona se, kdyZ je splnéno <*>.

else jinak Podminka druha ¢ast— vykona se, kdyZ neni splnéno <*>.

wait until cekej dokud Cekani, dokud neni spinéna dana podminka.

repeat until opakuj dokud Cyklus s opakovanim, dokud neni splnéna dand podminka.
wait () milliseconds  cekej () milisekund Cekani o dany pocet milisekund. 1 sekunda = 1000 milisekund.




Sensing/Senzory programovaci bloky

turn line tracking LED  on = line tracker on  reflective = surface

remote code 0 * received
turn obstacle detection beam on -

IR message detected

clear clap detector * sensordata
drive strain detected

clap detected received IR message

round = button pressed light level of leftlight * sensor

obstacle detected anywhere

Angli¢tina Cestina Popis

turn line tracking prepni LEDku sledovani  Zapne (on) nebo vypne (off) LEDku sledovani ¢ary. Tato musi

LED cary byt zapla pro funkci rozpoznani ¢ary.

turn obstacle prepni paprsek pro Zapne (on) nebo vypne (off) IR paprsek pro zjistovani prekazek.

detection beam zjisténi prekazek Pokud je zaplé, tak robot nem(iZe posilat IR zpravy.

clear [] sensor data vymaz data sensorti VymazZe z paméti robota pfedchozi stav daného senzoru.
Pouziva se v cyklech, aby se vynutilo nové nacteni ze senzoru.

clap detector rozpoznani tlesknuti Senzor rozpoznani tlesknuti

keypad tlacitko Stav tlacitka

obstacle detector rozpoznani prekazky Senzor rozpoznani prekazky

remote code kéd dalkového ovladace Koéd pfijaty z dalkového ovladace

IR message IR zprava Posledni pfijata IR zprava

<clap detected> tlesknuti Podminka pro rozpoznani tlesknuti.

<button pressed> zmacknuti tlacitka Podminka pro zmacknuti kulatého nebo trojahelnikového
tlacitka.

<obstacle detected> prekazka zjisténa Podminka pro rozpoznani pfekdzky. Pfeklad variant nizZe.

anywhere kdekoliv Varianta zjisténi prekazky — kdekoliv.

ahead vepredu Varianta zjisténi prekazky — vepredu.

left vlevo Varianta zjisténi prekazky — vlevo.

right vpravo Varianta zjisténi prekazky — vpravo.

<line tracker on sledovani ¢ary na Podminka pro rozpoznani podkladu pfi sledovani ¢ary. Preklad

surface> podkladu variant nize.

reflective odrazejici svétlo Varianta sledovani ¢ary — povrch odrazejici svétlo.

non-reflective neodrazZejici svétlo Varianta sledovani ¢ary — povrch neodrézejici svétlo.

<remote code prijaty kéd z ddlkového  Podminka pro zjisténi kédu z dalkového ovladace.

received> ovladace

<IR message pfijata IR zprava Podminka pro pfijeti jakékoliv IR zpravy.

detected>

<drive strain zablokované motory Podminka pro zjisténi zablokovanych motord.

detected>

(received IR pfijata IR zprava Proménna s hodnotou pfijaté IR zpravy.

message)

(light level of light Uroven osvétleni ze Proménna s hodnotou Urovné osvétleni z levého, pravého nebo

sensor) senzoru senzoru sledovani ¢ary.




Operators/Operace programovaci bloky

Angli¢tina Cestina Popis

random number nahodné Cislo mezi 1 az Promeénnad vrati ndhodné Cislo z rozmezi 1 aZz dana hodnota.
between 1 and

abs absolutni hodnota Matematicka funkce absolutni hodnoty daného cisla.

Comment/Komentare programovaci bloky

comment.  Your Comment

Anglictina Cestina
comment komentar Nefunkéni blok — slouzi pouze pro pozndmky v programu, které
muzou kéd zprehlednit.




