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Zacéiname

Otevrete Fable Blockly na vaSem pocitaci nebo tabletu.
Zapojte dongle do USB portu nebo do sité. Barevné se rozsviti.

Zapnéte Fable Joint zmacknutim vypinace. Také se barevné rozsviti -
ujistéte se, Ze barva je shodna s barvou dongle.

Ve Fable Blockly oteviete sekci Actions a vyberte blok move to:

light .m

Actions

Loops Jd play sound bk m

Colors

I Senses

Camera

Sel the angle of motor X and Y that a joint
should move to, Hnmgahhﬁagmashm-mmm

Data

Zmeénte Uhly X a Y motor( a ujistéte se, Ze byl pfipojen spravny Joint modul (vSechny moduly maji
unikatni ID, které najdeme na zadni ¢asti modulu).

& moveto X: [la_ngif;m Y: ll angle 9 mm

Stisknéte tlacitko Play pro otestovani programu: e



Pridejte dalsi pohybovy blok, ale nejdiive vyuZijte wait in sec blok v sekci Loops:

Most Used - .
8 wait in sec. n

Logic

I Actions repeat forever

do

Pridejte wait in sec blok pod move to blok a dalsi move to blok pfidejte pod wait in sec blok.
V tomto bloku neméfite Uhly, nebo je nastavte na jinou hodnotu nez 60.

?’ moveto X: aﬁglem ¥: anu%eﬂ t}nm
8 wail in sec, n

g"' moveto X: mgleﬂ ¥ a‘rgleﬂ ﬂnm




1. Barevne sveétlo

Tento priklad ukazuje, jak ovladat barevné LED svétlo na Fable donglu a modulech.

Vybaveni:

« Dongle (Hub)
- Fable Joint
« Pocitac¢ nebo tablet s Fable Blockly

Popis:

Program nejprve nastavi svétlo na modulu na Zlutou a dongle na modrou. Potom pocka 3 sekundy a poté
zméni barvy na zelenou a fialovou. O 3 sekundy pozdéji se program ukonci a barvy se vrati do pavodniho
nastaveni.

wait in sec. | E

wait in sec. | B




2. Pfehravani zvuku

Tento priklad ukazuje, jak nastavit rozhrani Fable k pfehravani standardnich zvuka.

Vybaveni:

« Dongle (Hub)
» Pocitac s Fable Blockly

Popis:
Software Fable nabizi fadu standardnich zvukd, které lze vybrat z nabidky v bloku Play Sound.

V programu niZe se na reproduktorech pocitace piehraje bzucivy zvuk. O 1,5 sekundy pozdéji se spusti
zvuk smichu, po kterém se program ukonci.

ﬂ play sound m on m
—

8 wait in sec. [

J] play sound on E

¥ waitin sec. Im

Pridani zvukovych sloZek
Do programu Fable mUzete také pfidat zvukové soubory z pocitace.

Zvukovy soubor muZete bud’ stahnout z internetu (musi byt ve formatu .wav nebo .mp3) a ulozit do sloz-
ky: Documents/My Fable Sounds, nebo si mGzete nahrat svuj vlastni zvuk a uloZit ho do stejné sloZky.

V advanced mode pod sekci Actions ve Fable Blockly programu najdete blok s nazvem play sound file.

Nyni si mizete vytvorit vlastni symfonii!

Inspiraci najdete v tomto videu: https://youtu.be/xGCZxZebv58




3. Reakce na uroven zvuku

Tento priklad ukazuje, jak nastavit zménu barvy Fable dongle v zavislosti na namérené hladiné zvuku.
Hlasity zvuk zplsobi, Ze dingle zCervena a pii nizké Urovni zvuku zezelena.

Vybaveni

» Dongle (Hub)
« Pocitac s Fable Blockly

Popis

Program bézi v nekonecné smycce, pokud je mérFena hladina zvuku nad 10 (nejlepSi hodnota se bude lisit
dle prostiedi). Pokud je hladina zvuku vy33i nez 10, rozsviti se dongle Cervené a jinak bude svitit zelené.
Soucasné program také vytvori graf namérené hladiny zvuku.

Nejdrive pod sekci Loops vyberte blok repeat forever.

repeat forever

Potom v sekci Logic vyberte if do else blok a pFetahnéte ho do repeat forever.

repeat forever

' @ true

Znovu bézte do sekce Logic a vyberte blok O = 0 ve slozce Comparison.




Poté zménte = na > a 0 zménte na 10.

Blok pod nazvem light pfetahnéte do do pole i do else pole. A zméfite barvu na ¢ervenou v prvnim
policku a zelenou ve druhém.

repeat forever

do f,l if

BéZte do sekce Data a pridejte blok s nazvem time series a na misto, kde je napsano 5, pretahnéte
sound level blok. Po spusténi programu se vytvofi graf Urovné zvuku.

repeat forever

|l time seres Q} =ntnd lewel | with color m

L




Graf se zobrazi, pokud napfiklad tlesknete:

Stisknutim tlacitka Stop program ukoncite.



4. Pohyb motoru

Tento priklad ukazuje, jak nastavit motory v modulu Fable Joint, aby se pohybovaly.

Vybaveni

« Dongle (Hub)
- Fable Joint module
« Pocitac s Fable Blockly

Popis
Kazdy Joint module lze ovladat v intervalu od -90 do 90 stupid na motoru v ose X i Y.

V tomto programu je moduk nastaven tak, aby se nejprve posunul na ose X o 60 stupiil a poté o -45
stupil na ose Y. Jednu sekundu pozdéji program provede pohyb smérem k Uhlu -30 a 60 stupid.

Program se ukonci kratce poté, co se motory zastavi.

E wait in sec [@

10



’
5. Opakovany pohyb
Tento priklad ukazuje, jak nastavit motory modulu Fable Joint tak, aby opakovaly stale stejny pohyb.

Vybaveni

« Dongle (Hub)
« Fable Joint modul
« Pocitac s Fable Blockly

Popis
Tento program vyuziva nekonecnou smycku, diky které modul Fable Joint opakuje pohyb tam a zpét.

Program nejprve zajisti, aby se motory modulu posunuly do nastavenych Uhli a na jednu sekundu
se zastavi. Poté se zacne pohybovat k dalSi sadé uhli a znovu pocka. Nakonec se vrati na vrchol smycky
a zopakuje celou sekvenci.

repeat forever

. ? i aralem Y: angl& on
R wait in sec n m

& moveto X: | angle LR Y: + angle Eig mm

8 wait In sec. n

—

Program ukoncite stisknutim tlacitka Stop.
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6. Drzeni uhlu motoru

Tento priklad ukazuje, jak naprogramovat motory Joint modulu k posunu do urcitych Uhld a drzeni této
pozice.

Vybaveni

« Dongle (Hub)
« Fable Joint modul
» Pocitac s Fable Blockly

Popis

Tento program pouziva nekonecnou smycku, aby opakované pfikazal Joint modulu pFejit na konkrétni
Uhly a podrZet je po dobu 10 sekund. Po vyprseni ¢asového limitu vypne motory pro Usporu baterie.

repeat forever

Tento druhy program ukazuje, jak zabranit na¢asovanému vypnuti modulu po 10 sekundach. To lze pro-
vést odectenim UhlG motoru a v tomto piipadé vykreslit Uhly jako funkci ¢asu.

repeat forever

do ?' move to X: angle@. Y:  angle m on

Ll time series ?’ angle of cnn with color m

V obou pfipadech je program zastaven stisknutim tlacitka Stop.
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7. Postav si pick & place robota

V tomto Ukolu se naucite, jak sestavit a naprogramovat ,pick q
& place" robota, ktery je ¢asto vyuZivan napriklad ve vyrobé. 5

Naprogramujte jej tak, aby pohyboval predmétem (mickem)

z jednoho mista na druhé. ﬂ]i 'LI '

I

N

-

Ukol 1

Sestrojte robota a umistéte pied néj podstavec pro micek tak, jak je znazornéno na obrazku.

Nezapomefite, Ze zalezi na tom, jakym zpUsobem se otoci Joint modul.

Ukol 2

Naprogramujte robota tak, aby uchopil mic¢ek umistény na pozici A a pfesunul jej do pozice B.
Robot se musi poté vratit do pozice A a zopakovat sekvenci.

VyzkouSejte program vickrat a diskutujte o nasledujicich otazkach:
 Funguje program spravné pokazdé, nebo mlzete byt i spolehlivéjsi?
« Je program dostatecné rychly? DokaZete sekvenci zrychlit?

Ukol 3

Experimentujte s programem a robotem - pokuste se jej prizplsobit a autonomizovat.

Napriiklad mdzete pomoci kamery zjistit, kdy je micek umistén na pozici A, poté mize robot proveést

sekvenci, kterou micek pfesune na pozici B.

13



Pick & place robot - krok za krokem

Tento priklad ukazuje, jak sestavit jednoduchého ,pick & place" robota.

Vybaveni

« Podstavec

« 2 stavebni moduly (3XY nebo 4XY (da se pracovat i s jednim))
» 2 balan¢ni ty¢e na micek

« 1 vidlice

+ 1 pingpongovy micek

« 1 Fable Joint

+ 1 Dongle (Hub)

Ukol 1

Sestrojte robota a umistéte pred néj podstavec pro micek. Nezapomerite, Ze zaleZi na tom, jakym
zpUsobem se otaci Joint modul.

Ukol 2

Naprogramujte robota tak, aby uchopil micek umistény na jednom stojanu a piesunul jej na druhy.
Poté musi robot vratit micek zpét do prvniho stojanu a zopakovat sekvenci.

Prvni véc, kterou byste tedy méli udélat, je spustit smycku s timto blokem:

a poté vloZit viechny ostatni bloky do tohoto bloku.

Dalsi krok: Program Fable zacina v jednoduché verzi, kdy je moZné problém vyiesit pomoci tohoto bloku:

u

Ten najdete v sekci Actions. (Program pobéZi plynuleji, pokud zménite Fable Blockly na ,Pokrocily rezim
(najdete jej v levém dolnim rohu.)

Advanced
Mode

Nyni najdéte dalSi move blok v sekci Actions, s pomoci kterého budete moci ovladat rychlost robota.
Vyberte tento blok:

? move to X angl&.m Y: angle.m with speed: @ unm

14



Nastavte pohyb na rychlost 20 a nezapomefite vybrat spravné ID Joint modulu.

A pak byste méli vlozit ¢ekaci blok wait mezi vSechny bloky move:

8 Waitl In sec. n

Vas program by mél vypadat néjak takto:

repgeatl lorever

do | F* moveto x- 4 angleg Y: ¢ angle [ withspeed: T} on (VN4
2 watinsec. IR
P moveto X 1 angle [ Y: ¢ angle [T withspeed: + BT} on [lg
R waitinsec. i3
& moveto x. 1 angie T ¥: #andle Y withspeed: XY on (2283
& moveto X: » angle i Y: + angle [ with speed: » ET) nnm
B2 vak e
& moveto x: 1 angie [ Y. ¢ angle J withspeed: +ET) on [STN4
e @
F* moveto x: 1 sngle g v: ¢ angle [ withspeed: + B} on N4
R vatinsec. ]

e

Nékolikrat program vyzkousejte a diskutujte o nasledujicich otazkach:

 Funguje program spravné pokazdé, nebo mlzete byt i spolehlivéjsi?
« Je program dostatecné rychly? DokaZete sekvenci zrychlit?

Ukol 3

Experimentujte s programem a robotem - pokuste se jej prizplsobit a autonomizovat.

Napriklad mGzete pomoci kamery zjistit, kdy je micek umistén na pozici A, poté miZe robot provést
sekvenci, kterou micek presune na pozici B.

15



8. Sestavte tridiciho robota

Naprogramujete robota tak, aby roztfidil LEGO kosticky podle barvy.

Automatizované systémy, jako je tento tfidici robot, jsou
ve vyrobnim prdmyslu bézné. Monoténni Ukoly, jako

je trfidéni odpadu nebo likvidace spalenych suSenek, t;l s
mohou provadét roboti, ktefi se nikdy neunavi a nevy- ol g ;‘Lhd__,
Zaduji mzdu. —
) ek .’ —

Vybaveni:

» Dongle (Hub)

« 1 Fable Joint modul

+ 3 stavebni moduly (lze provést i s jednim)

+ 2 zakladny (lze provést i s jednou)

+ 1 webova kamera (nebo kamera v pocitaci)

» LEGO kostky k postaveni ramena a kostky v riznych barvach, které budete tfidit

Ukol 1

Sestavte robota podle obrazku a pripojte kameru k pocitaci. DalSi skupi-
ny mohou otestovat sv(j program pomoci integrované kamery pocitace.
Kameru lze vybrat v Setting a Camera source.

PFipojte webkameru podle obrazku:

Ukol 2

Naprogramujte robota, aby posunul Lego kosticku (nebo tieba lentilku) na pravou stranu, kdyz stisknete
pravou Sipku, a na levou stranu, kdyZ stisknete levou Sipku. Porfadné program otestujte.

RozSifte program o vyuziti kamery, diky které robot mdze detekovat barvu pfedmétu a podle toho jej
posunout doleva nebo doprava.

Ukol 3

Experimentujte s programem a s robotem - pokuste se proces zobecnit.

MUZete napfiklad naprogramovat pouze tiidéni piredmétl urcité velikosti a barvy doleva a zbytek doprava.

16



Vytvorte kod
Ukol 2

Vezmeéte si smycku forever loop a smycku if do. Rozbalte if do a najdéte else if a else jako na obrazku:

Zaviete nastaveni.

Nyni blok pridejte do smycky a ze sekce Senses pridejte key pressed? do if a else if a nastavte jednu
Sipku doleva a druhou doprava.

Poté pridejte tii move to bloky s rychlosti 30. Ve v3ech tfech blocich nastavte osu X na 10 a osu Y
na -90 v Casti if, 90 v Casti else if a O v Casti else.

repeal forever

do | (&) it ) mymmd?m
do ?‘ movets X | angle m ¥: angle m with speed: m on m
| -
@ key pressed? m

gk move o X anghm ¥: anghm with speed: m o m

_

ilsi ?‘ move to X: mm Y: angh!ﬁ with speed: a onm
L=

17



Ukol 3

Nyni bychom méli naprogramovat Joint modul pro tiidéni objektd podle barvy.
Vezméte program z minulého Ukolu a zméfite key pressed? blok.

BéZte do sekce s logem fotoaparatu - camera a vyberte bloky s nazvem color found? a pridejte je k if
a else if. Experimentujte s rdznym nastavenim v bloku color found? a sledujte rozdily v chovani robota.

repeat forever

do ﬂ if @ color found? D nuances m size m
do | 3" move to: X mhm ¥ :anghm. with speed: m Dﬂm

L

18



9. Postavte robota, ktery vyresi
bludisté

Naprogramujete robota tak, aby rGznymi zpGsoby vyresil kulickové
bludisté.

Hry jsou zdbavné, a proto neni divu, Ze je herni primysl stale roste.
Pro¢ nevyuZit roboty jako novy typ herni platformy?

Ukol 1

Sestavte robota podle obrazku. Umistéte kulicku na malou plosinu v rohu bludisté.

Nainstalujte si aplikaci Fable Face do smartphonu a pFipojte ji pomoci Bluetooth.

Ukol 2

Naprogramujte robota tak, aby vyieSil bludisté tim, Ze bude pohybovat motory v rlznych Uhlech.
Hra konci, kdyZ kuli¢ka spadne do diry. Ziskate 5 bod( za prvni diru, 10 za druhou a 15 za tfeti diru.
Snazte se, abyste dostali kulicku co nejrychleji a nejplynuleji skrz bludisté.

Ukol 3

Experimentujte s programem a robotem a vymyslete, jakymi dalSimi zpUsoby lze bludistém projit.
Napriklad:

» Modul ovladejte dalkové pomoci Sipek na klavesnici

« Modul ovladejte dalkové pomoci akcelerometru ze smartphonu (s vyuzitim aplikace Fable Face
nebo Chromebooku (neni dostupné u viech modeld)

» MGZete také modul ovladat pomoci dotykové obrazovky na smartphonu nebo Chromebooku

» Ovladejte modul dalkové pomoci jiného Joint modulu

19



UZitecné tipy

Pfi feSeni bludisté je dobré naprogramovat Joint modul tak, aby se pohyboval trochu pomaleji nez
s normalnim move to blokem.

Toto nastaveni lze proveést v pokrocilém rezimu (v levém dolnim rohu):
Advanced _

Mode

V sekci Actions nyni najdeme move to with speed blok. Nejlep3i bude nastavit rychlost na 20 nebo
méné. Nezapomefite vSak, Ze Cekaci bloky wait in sec by mély byt del3i neZ jedna sekunda.

Potom muZete zkusit sestavit program podobny tomuto:

F* moveto X: 1 angle [ Y: / angle [ withspeed: (B on B
& moveto x: ¢ angle (i@ v: + angle [ withspeed: + BT} on B
R waitinsec. JiEl

g& move to X: anglam Vi arujam with spaed: E cnnm

20



v

Dalsi zpusoby feseni bludisté

Dalkové ovladani pomoci smérovych klaves

(B Koy pressec
3" moveto X mem Y wbﬂ with speed m uf'.m

L -

& oy s> {ER
?‘ mave o X lhthm Y iﬂﬁ&ﬂ with speed m ﬂl‘lm

|

8 e £
do ?‘ move o X unqhm ¥ mﬂ with speed m ”‘"‘m
L=
& bor s I
| ?‘ S Eﬂﬂlﬂﬂ ¥ Whm with speed. E Dr-.m
L

E kery pressed? m
..... X f mﬁ with speed E mm

Zrcadleni pohybu druhého modulu

Pokud mate 2 moduly Fable Joint, mGZete jeden modul nastavit tak, aby jste s jeho pomoci mohli snadno
ovladal ten druhy (lze to udélat v jednoduchém reZimu). Zvolte repeat forever smycku a move to blok.

repeat forever

Potom v Senses vyberte blok angle of X.

g)" angle of &R on

21



Poté zménte ID modulu na ID druhého Joint modulu.

?“ angle of EES on il £

v 47E
6YE

Nyni duplikujte blok a zménite jeden z blok( na Uhel Y. Potom pietahnéte dva bloky do move to bloku,
kde Uhly pro X a Y jsou:

repeat forever

& angle of K on FV438
Gives current angle of motor X or Y in
degreas from -20 1o 90 on a joint module.

Vas program by mél vypadat takto (oranZové bloky jsou ty, které Fidi pohyb):
Po spusténi programu muazete pouzit jeden Joint modul k ovladani druhého - jako joystick (na Chrome-

booku a iPadu muZe dochazet k urcitému zpozdéni, protoZe roboti jsou pripojeni pies Bluetooth a tim
muZe dojit ke zpomaleni).

repeat forever

22



Ovladani pomoci dotykové obrazovky na smartphonu nebo Chromebooku

Pokud nemate 2 moduly Joint, miZete vyuzit senzory bud' v chytrém telefonu, nebo v zafizeni Chrome-
book nebo iPad.

Znovu vyberte repeat forever blok a move to blok a poté v nabidce Senses vyberte blok s nazvem get
acceleration on X-axis a zmérite jej na tap position on X-axis.

- - acceleration on X-axis - |

< acceleration on X-axis
acceleration on Y-axis
acceleration on Z-axis
magnetometer
tap count
tap position on X-axis
tap position on Y-axis
tap pressure
latitude
longitude

altitude

Nyni vytvorte kopii tohoto bloku a zméfite ji na tap position on Y-axis. Poté pietdhnéte tyto dva bloky
do bloku move to, kde jsou Uhly.

Takto by mél program vypadat na PC/Macu:

repeal forever

B s L woposmonvans ot

LSS

Nejlepsi je pouZit move to blok v pokrocilém reZimu, kde miZete pracovat s rychlosti a nastavit ji na 20,
aby se modul pohyboval trochu pomaleji. Nyni miZete ovladat pohyb robota prstem na obrazovce!

Ovladani akcelerometrem

Akcelerometr mizZete pouZivat ve smartphonu nebo v zafizeni Chromebook/iPad. Se stejnym progra-
mem jako v minulém odstavci mdZete zménit na zrychleni X a Y.

repeat lorever

L cemononcas O scommononvas | ore

| S
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Pokud byste chtéli, aby se modul pohyboval o vice nez -10 az 10, mlzZete pridat matematicky blok.
Poté vezméte vstup ze senzoru a vynasobte jej 2 nebo 10. Piejdéte do matematické sekce a vezméte

dva bloky s ndzvem 1 x 1.

Pietahnéte get acceleration on bloky z piedchozi ¢asti a pridejte je do kaZdého z blokd 1 x 1 (namisto
jednoho z Cisel). Poté zménite Cislo na 2, 4, nebo na jiné libovolné (vyzkousejte rGzné moznosti).

). acceleration on X-axis - = a

AZ budete hotovi, pfetahnéte nové bloky zpét do svého move to bloku a uvidite, co se stane!

repEdl loreves

24



10. Sestavte robota, ktery kresli
pomoci laseru

Naprogramujete robota tak, aby kreslil geometrické Utvary laserovym ukazovatkem.

Roboti vybaveni vykonnymi lasery se pouZivaji

ve vyrobé ke svarovani kovovych dild nebo jejich [ i

déleni na konkrétni tvary. ‘ '“
D’O

Ukol 1

Sestavte robota podle obrazku a umistéte laserové ukazovatko tak, aby mohlo sledovat tvar.

Ukol 2

Naprogramujte robota, aby sledoval laserovym paprskem obvod riznych geometrickych Utvard. Pokuste
se 0 co nejpresné;jsi pohyby.

Ukol 3

Experimentujte s programem a robotem.

Napfiklad muiZete naprogramovat robota tak, aby se pfi stisknuti mezerniku zastavil, nebo mizete
do programu zahrnout rizné proménné a matematické vzorce, které usnadfuji kresleni novych geomet-
rickych tvaru.

vvvvvv

| v tomto pripadé je nejlepsi pouzit blok move to with speed:

MUZete také pouzit bloky if, abyste mohli ¢ast robota ovladat pomoci rlznych klaves.

Dulezité upozornéni: Pokud jste v pokrocilém rezimu, blok key pressed se trochu lisi. Na kterou klavesu
ma robot reagovat jako na spousté¢ musite zadat tak, Ze na ni kliknete a tim pfikaz vloZite. Diky tomu
muzZete pouzivat celou klavesnici!

key pressed? BEESELTREN

25



11. Vrhaci robot

Tento priklad ukazuje, jak sestavit vrhaciho robota, ktery umi hodit mi¢kem pomoci pruzného ramene.

Vybaveni:

« Dongle (Hub)
« Joint modul
« Vrhaci rameno (katapult) fa
« Pingpongovy micek

« Pocitac¢ nebo tablet s nainstalovanym Fable Blockly

Popis:
Pfipojte vrhaci rameno podle obrazku.

Vytvorte program, ktery prejde do polohy, kde mize vrhaci rameno drzet micek aniz by spadnul.
Poté vyberte if blok:

a nastavte, jaka klavesa program spusti.

S 1 soecobor -

Potom pouzijte pohybovy blok s rychlosti.
Poznamka: Program musite nastavit v rozsifeném reZimu v levém dolnim rohu:

Advanced
Mode

Nastavte rameno tak, aby se pied hodem zaklonilo dozadu (tak vyuZije svou pruznost ke zrychleni pohybu
micku). Rychlost nastavte na 100 %.
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Program by mél vypadat podobné tomuto (nezapomérite vybrat spravné ID moduld):

repeat forever

oo E’" move fo. X: mg}em ¥i -anglem Dnm

key pressed?
do | &> moveto X: angle B Y: © angle [ with speed: Dnm
R watinsec. §[2
] & moveto x: 1 angle 5§ v: © angle R withspeed: (1) nnm
R waitinsec. H2D
‘ P moveto X: angle @ V- +angie [ withspeed: (EITY on [ENH
2 waitinsec. WY

e

Vrhaci rameno funguje pouze pfi stisknuti mezerniku.
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12. Hlidaci robot

Sestavte a naprogramujte robota, ktery bude monitorovat danou
oblast a fotografovat pohyb lidi, které zaznamena.

Inteligentni bezpecnostni systémy se jiZ pouzZivaji na mnoha mis-
tech. Kombinace s inteligentnimi roboty, ktefi jsou mobilni, otevira
nové moznosti v mnoha oborech.

Vybaveni:

 Joint modul

« Webova kamera

+ Néjaky drzak na pFichyceni webkamery
» 2 stavebni moduly (staci i jeden)

1 viko

« Dongle (Hub)

Ukol 1

Sestavte robota podle obrazku a pripojte webkameru k pocitaci. Ostatni skupiny mohou otestovat pro-
gram pomoci integrované kamery pocitace. Kameru lze vybrat v rozhrani Settings a camera source.

Ukol 2

Naprogramujte robota tak, aby monitoroval mistnost, ve které je umistén: tiSe, plynule a pravidelné.

Pokud robot detekuje pohyb, musi poridit obrazek. Obrazky by mély byt automaticky ukladany do slozky
na plose pocitace.

Naprogramuj robota tak, aby spustil poplach pfFi detekci osoby v mistnosti.

Ukol 3

Experimentujte s programem a robotem - pokuste se vytvorit program, ktera bude pfesnéji reagovat
na pohyb a bude uZivatelsky privétivéjsi.

Napfiiklad naprogramujte mezernik jako tlacitko pro zapnuti / vypnuti robota. MizZete také kombino-
vat detekci pohybu s detekci zvuku s vyuZzitim mikrofonu pocitace, aby robot mohl byt jeSté presnéjsi
pri detekovani lidi.
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Vytvorite kod

Pokud sestavite robota jako obrazku, nastavte pohyb na ose Y bud 90 nebo -90 stupil. Tim zajistite,
aby se robot otacel ze strany na stranu a hlidal pohyb. Pokud spatfi pohyb, mél by zménit barvu donglu
na cervenou, spustit alarm a vyfotografovat vetfelce.

Nejprve vytvorte dvé proménné nazvané x a myModule.

Poté myModule nastavte na ID vaseho Joint modulu a proménnou x na 90.

Pridejte smycku repeat forever a if do else blok. Vyberte proménnou set x to, pfesunte ji pod mate-
maticky blok s nazvem 1 - 1 a pod prvni 1 pridejte proménnou x. Mélo by to vypadat takhle:

Tento blok vlozZte pod else.

V sekci else vyberte move to with speed blok a nastavte Y-motor na 90 (nebo -90) a X-motor
na proménnou x. ID nastavte na proménnou myModule a rychlost na 30.

& moweto x: [ v« ange g wahspeed: /B on [

VloZte blok pod else.

Nyni pfidejte dalSi if do do else. Vyberte porovnavaci blok v sekci Logic a pridejte jej pod if. Poté
vyberte proménnou x, vloZte ji pod prvni parametr, aby to bylo <, a v ¢asti pro Cislo zadejte -90.
Bude to vypadat takto:
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Poté pridejte dalsi set x to 90 blok jako na zacatku. To zajisti, aby se modul vratil zpét na 90 pote,
co dosdhne témér -90 na Y-motoru. Pridejte wait in a zadejte 0,5 sekundy.

Dale musite naprogramovat, co robot udéla, kdyZ detekuje pohyb.

V sekci Camera vyberte blok motion found? a pridejte ho k if.

Nyni pfidejte blok pro dongle, kterym zménite jeho barvu na Cervenou.

V sekci Camera vyberte blok s nazvem take picture a wait blok, ktery nastavite na 3 sekundy.

Poté na konec bloku if pridejte blok s ndzvem reset color.
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Ted' by vas program mél vypadat takto:

Fotoaparat se otevie ve vyskakovacim okné a pro jeho fungovani budete muset udélit opravnéni.

Obrazky, které program porfidi, se ulozi do slozky v Dokumentech nazvané Fable images.
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V Pythonu by program vypadalo takto:

1 myModule ="6YE'
2 X = 90
while True:
if api.detectedMotion(2):

api.setColor([100,0,8], 'Hub')
api.setColor([100,0,0], myModule)
api.playSound("angry.wav", "'PC')
api.takePicture()
api.wait(2)
api.recoverChannelColor("Hub")
api.recoverChannelColor("myModule™)

api.setPos(x,920,myModule)
api.setSpeed(30,30, myModule)
X=X-1

api.wait(9.05)

if x < -90:

x = 90
api.wait(@.5)

Uvédomte si, Ze v Pythonu lze nastavit prodlevu wait niZsi nez 0,1, takzZe je zde 0,05.
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13. Spolecensky robot

Naprogramujete robota, ktery bude komunikovat s lidmi. l.l‘ slj.'-“:.“_a.
Robot musi byt naprogramovan tak, aby reagoval na zvuk a pohyb, N ” 3
kdyZ uvidi osobu. % . - Q_“,)

a & | w
Ocekava se, Ze socidlni roboti postupné pfijmou mnoho raz- 4 ':Fﬂ,, !
nych druhd zaméstnani, napf. v obchodech, hotelech a v sektoru h*f*v‘l i

socialni péce. : ‘L ! i

Ukol 1

Nainstalujte aplikaci Fable Face na chytry telefon (z App Store nebo Google Play) a sestavte robota podle
obrazku.

Oteviete Fable Face a sparujte ji s donglem.

Ukol 2

Naprogramujte robota, aby zamaval, usmal se a vydaval rdzné zvuky, pokud zachyti pohyb.

Jako vychozi kameru pouZijte integrovanou kameru pocitace, ale muZete také pouZit externi webovou
kameru.

Naprogramujte robota tak, aby paze sklonil, kdyz uplyne delSi doba od posledniho kontaktu s ¢lovékem.
MUZete také naprogramovat, aby robot zménil vyraz a vypadal unavené, kdyz se chvili nic nedéje.

Ukol 3

Experimentujte s programem a robotem - zkuste vymyslet, jak aby komunikace s nim mohla byt jesté
zabavnéjsi.
Napfiklad muZete vyuZit mikrofon pocitace k detekci hlasitych zvukd, které mohou ,probudit” robota.

Tento priklad ukazuje, jak sestavit jednoduchého socidlniho robota, ktery je spoustén pohybem.

Vybaveni

«» Dongle (Hub)

2 Joint moduly

» 2 stavebni moduly 4XY

» Modul na drzeni telefonu

- Smartphone s nainstalovanou Fable Face App
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Popis:

Sestavte robota podle obrazku:

Priklad spolecenského robota

Program primarné vyuzivd zabudovanou kameru v PC. Pokud zaznamena pohyb, robot zméni vyraz,
zasmeéje se a zacne pohybovat pazemi nahoru a dold.

To pokracuje tak dlouho, dokud je v zabéru kamery pohyb. KdyZ pohyb ustane, robot svési ruce a zatvari
se unavené.

Jak vytvorit kod

Ve Fable Blockly se ujistéte, Ze jste v Advanced mode. Za¢néte s nastavenim tfi riznych promeénnych:
left arm, right arm a X.

Creale vatiable. .

Most Used
Logic
Actions

Loops

I Colors

Functions

Senses Prompt

Camera MNew variable name:

Data Left arm|

Ililr:irlah:ea m“

Set Left arm a Set Right arm vloZte nahoru a z nabidky Senses vyberte module blok a upravte jej
na spravné ID:

= to & module Resn
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Duplikujte blok a zméfte na Right arm.

sel to module K slst
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V sekci math vyberte sin blok a 1 x 1 blok a duplikujte jej.

oarwa

Pak napisSte 45 do prvniho Ciselného pole, vezméte blok sin a vloZte jej do druhého Ciselného pole.

EH m,:anglem.

Poté ve druhém 1 x 1 bloku vepiSte 250 do prvniho Ciselného pole, pod senses presurite blok time in
sec. a vloZte jej do druhého &iselného pole.

Nyni vezméte posledni Ciselny blok a vloZte jej do prvniho, kde je uvedeno angle

oo o e

a potom na zacatek bloku pridejte proménnou set X to.

et m to ‘Em m L@] m @ time in sec.

Tento novy blok bude piechazet do repeat while bloku.

sel e [ormodule e R
ol o mm

repeal forever

do | (3] @ motion found? amount ;‘_'ﬂ

=t ot m @ mation found?  amount “[E
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Vyberte move to blok a pfidejte proménnou X k X motoru. U Y by mélo stat 60.

Pod ID sjed'te doll k # a pridejte proménnou Left arm.

?‘muem X m ¥ wam onm

Tuto proménnou duplikujte a zménte na Right arm a pfidejte obé k repeat while smycce.

o« fIE N EIm O
TR <o B Mo -
g:" move to X m ¥ mm -}nm
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Mimo repeat while smycku (ale porad v bloku if do) by mély byt dva move bloky, které stahuji paze
doll - to znamena 90 nebo -90.

Nejdrive ale vyberte wait in sec blok a nastavte jej na 3 sekundy.

repeat @ motion found? amount Eﬂl
do | sat E 1o I E E m E G} time in sec.

E wail in sec B
? move ta X angle m Y angle ﬁ QN m m
?‘ move ta X angle m Y: . angle m on m

Pak, pokud mate pfipojeny Fable Face, muZete pfidat bloky expression a set color to, diky kterym
muZete ménit vyraz robota a barvu jeho oci.

Vyraz (expression) nastavte tfeba na happy a barvu (set color to) na blue.
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Pridejte tyto bloky na vriek if do.

& expression m

&) setcolor 1o m G

repaal m E moteon found?  amounit n
do | set m o | E m | @ m @ tim in sec.

E wall in Sec B
F mow x JAC - G - OB R

& mowo x RRED - L -8

—
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Poté dvakrat zkopirujte blok expression.

Jeden z nich zméfite napf. na neutral a ten dal3i na sad nebo tired. Prvni blok potom presurite za blok
wait in 3 seconds a druhy do bloku else.

(&> expression m
& moveto X angle £ ¥ mm r_'lnm m

g’- move o X ME ¥ mﬂ unm

-

@ BXQresson

-

Robot mlzZe vydavat i zvuky. MlZete si vybrat néktery z jiz prfedprogramovanych zvukd v bloku play
sound (napfiklad smich - laugh).

MU0Zete také nahrat viastni zvuk (.mp3 nebo .wav), uloZit jej do sloZky nazvané: Documents/Fable/My
Fable Sounds a poté ho pridat na zacatek bloku if.
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Nyni by vas program mél vypadat takto:

(O expression m
(&) setcolot to m D
repaal m @ matlon found? amount 8

&) expression
& moveta X .qu:a ¥ mm nnm m
& moveto X mm ¥: u angle (3 mm

elie | {8 enpression m
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Pokud kod napiSete v Pythonu, bude vypadat takto:

42

1

=] & N £ WM

import math

Left_arm = None
Right_arm = Non
X = None

Left_arm = 'JCC'
Right_arm = "@XA'
while True;

Lf api.detectedMotion(Z):
api.playSound("laught.wav", 'Face')
api.setFaceEmotion('Happy')
api.setEyeColor('Iris', [20, 40, 100])

while api.detectedMotion(2):
X = 45 * math.sin((25@ * api.getTime()) / 180.0 * math.pi)
api.setPos(X, 60, Left_arm)
api.setSpeed(50, 50, Left_arm)
api.setPos(X, 6@, Right_arm)
api.setSpeed(5@, 5@, Right_arm)
api.wait(3)
apl.setFaceEmotion( 'Neutral®)
api.setPos(90, @, Left_arm)
api.setSpeed(5@, 50, Left_arm)
apl.setPos(-9@, @, Right_arm)
api.setSpeed(50, 50, Right_arm)
else:

api.setFaceEmotion( ' Tired")




14. Zpracovani dat pomoci seznamu

Tento priklad ukazuje, jak vytvorit seznamy a proveést nékteré jednoduché zpracovani dat.

Vybaveni:

« Dongle (Hub)
« Pocitac s nainstalovanym Fable Blockly

vvvvvv

cim jazyce (Blockly nebo Python).

Seznam je v podstaté sbirka polozek, napiiklad Cisel. Seznam shromazd'uje polozky postupné v nékolika
datovych strukturach.

Ukol 1

Vytvorte proménnou nazvanou data a prifad'te ji k seznamu s poloZzkami, napi. 9, 43, -11.

Ukol 2

Vytvoite novy prazdny seznam, nechte jej zmérit hladinu zvuku a pfipojte seznam s timto méfrenim.

vvvvv

(graf naroste pokazdé, kdyz se zméri novy zaznam zvuku).
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Jak vytvorit kod
Ukol 1

Ujistéte se, Ze mate nastaveny pokrocily rezim ve Fable Blockly.

Vytvorte proménnou s nazvem Data.

Colors

I Loops

Functions

Senses

I Camera

Data

Prompt

New variable name:

Data

Variables ] I

Vyberte novy proménny blok Set Data to:

change JeEIERA Dy n

V sekci Lists vyberte create list with a pridejte jej k Set Data to - Cisla nastavte libovolné.

sel to ﬂl create list with
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Takto by vypadal stejny program v Pythonu:
Data None

Data [9, 45, -11]

Ukol 2

Pouzijte znovu Set Data to, ale odstrarite create list with. Misto toho pfidejte create empty list:

set to | create empty list

Poté v lists vyberte blok in list .. set ..as (posledni blok).

Pridejte proménny blok Data do create empty list, zméfte set na insert at, zménte # na last a namis-
to 5 vyberte z nabidky Senses blok Sound level.

V sekci Data vyberte blok s nazvem Time series.

[l time series E with color m

Potom v sekci Math vyberte blok sum of list.

Zménte sum na max a pridejte proménny blok Data, kde bude napsano create list....

Nyni tento novy blok pridejte pod dfive zminény blok time series, kde stoji hodnota 5.

|l time series mnrhst whhcnbtm
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Dokoncete program pridanim dvou poslednich blokd (in list a time series) do repeat forever smycky.
Program bude vypadat takto:

set IeEIERA to  create empty list

repeat forever

Ll time series mmlist m wiﬂ'lnnlarm

V Pythonu by kéd vypadal takto:

1 Data = None
2

Data = []

while True:
Data.append(api.getSoundLevel())
api.plot(max(Data), "A")

Jak vytvofit kod - video:
https://drive.qgoogle.com/open?id=1wtdn51 cNFflVpjtmtvffTENnPfPr2€exc
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15. Kopirovani pohybu
Vybaveni l, |

2 Joint modul

+ 2 vika (d3 se udélat i s jednim) '
+ 1 Dongle (Hub)
» Drzak na telefon

« Smartphone s nainstalovanym Fable Face (Ukol lze provést i bez né))
» Pocitac s nainstalovanym Fable Blockly s '

Popis

|
-
%

<

Pridélejte kazdy Joint modul na kryt a na jeden z nich pridélejte drZzak telefonu.
Spustte Fable Blockly v pocitaci a pripojte dongle k USB portu.

Ujistéte se, Zze Joint modul a dongle maji stejnou barvu a prFipojte telefon (nezapomeiite zapomnout
Bluetooth).
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Nyni sestavte program podobny tomuto:

(B> set color o EU
|.'|:u_-.r-.-,:1'1m1--:-rn Lﬁ to _a— by :n
do ?mgm SN in list E m m E R i list m m m '-"“u

e
E wall in Sec -"-m1

L

Jak bude program fungovat

Vyberte Joint modul s nazvem Leader a hybejte s nim v rdznych Uhlech. Diky tomuto programu se bude
Joint modul s ndzvem Follower pohybovat stejné jako Joint modul s nazvem Leader. Jakykoliv pohyb
provedeny s Leaderem bude napodoben Followerem.
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Vytvorite kod

Nejprve se ujistéte, Ze jste v pokrocilém reZimu ve Fable Blockly. Poté vytvorte Ctyii proménné s nazvy
Leader, Follower, X a Y. Proménné Leader a Follower pfifadte ke dvéma rdznym Joint modulim
a nastavte X a Y na create empty list.

set Ol L BYE - |

set m to create empty list

set to create empty list

V nabidce Lists vyberte blok create empty list.... Pfidejte proménnou X tam, kde stoji create empty
list, zménte # na last, namisto 5 vyberte v Senses blok s nazvem get angle of a vyberte modul Leader:

Zkopirujte tento novy blok a proménnou zménte na Y a angle of zméfite na servo Y. Nyni vloZte tyto
dva bloky do smycky repeat 20 times a pridejte blok wait in sec na konec smycky a zménte jej na 0,5:

repeat ; times

o mit [ CD- | & wCXEE - rE |
e 8- AR ETER A T
| B vaitinsec. WfTY| |

L.

V nabidce Data vezméte blok save a pridejte proménnou nazvanou X. Poté novy blok zkopirujte a zmén-
tejejnay:

save m in Iogille

save |r'|||:|-gr|[E
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Vyberte smycku s nazvem count with i.

. | — - o ™ 3
c.ﬂurutt-wthufrﬂn'| ||n to ,. by ..

Poté v lists vyberte in list create ... get # 1.

MHW’fu&Tq get

Pridejte proménnou X do create empty list, duplikujte X a pridejte ji na konec (kde stoji 1) a zméite ji
na i (proménna s nazvem i je skutecné vygenerovana).

X

Duplikujte tento novy blok, zméfnte prvni proménnou v druhém novém bloku na Y, pfidejte je obé
do move to bloku, ktery presune Follower a nastavi move blok do count smycky. Potom pfidejte
na konec smycky wait in sec s hodnotou 0,5.

count -..t.lurhmwr:rm DE ™ r:ﬁ] by Fﬂ
5. KLl DL e

8 wall In sec ;@1
R

L -

MUZete pridat také vyraz v aplikaci Fable Face.
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MU(zZete také napsat kéd v Pythonu:

V tomto videu najdete inspiraci:

https:

Leader = None
Follower = None
X = None

Y = None

1 = None

Leader =
Follower =
X =[]
Y=[]

for count in range(20):
X.append(api.readJointSensor('angleX', Leader))
Y.append(api.readJointSensor('angleY', Leader))
api.wait(@.5)

api.log(X, 'Fable-log.csv')

api.log(Y, 'Fable-log.csv')

for 1 1n range(1l, 21):
api.setPos(X[int(1i - 1)], X[int(1 - 1)], Follower)
api.setSpeed(50, 50, Follower)
api.wait(0.5)

outu.be/SLZWD5jNGQ

Stahnéte si hotovy programovy soubor: copy cat - follow the leader

https:

drive.qoogle.com/file/d/15podNVyLb2DvtXirOcRLhxPchbWnaYar/view?usp=sharin
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16. Fable ukazuje sever

Vybaveni:

« Dongle (Hub)

« 2 stavebni moduly

2 Joint moduly

« 1 viko

+ 1 drZak na telefon

+ 1 telefon s nainstalovanym Fable Face
(najdete v App Store nebo Google Play)

« Volitelné prisluSenstvi (aby bylo lépe vidét,
kam sméfuje Fable)

« Pocitac s nainstalovanym Fable Blockly

V tomto projektu pouZijeme magnetometr nebo kompas, ktery je v chytrych telefonech.

Fable ukazuje sever

Musite postavit a naprogramovat robota tak, aby vzdy sméfoval na sever
(nebo jinym smérem).

Zacnéte shlédutim tohoto videa:
https://www.voutube.com/watch?v=Ec4hlUSzFVo

Nejprve musite zjistit, jakym smérem je sever. To lze provést pomoci kompasu nebo s pomoci Google
map tak, Ze si najdetet budovu, kterou znate. Sever je na mapé vzdy nahofe, takZze s pomoci mapy
a zachytného bodu v okoli muzete priblizné urcit, jakym smérem je sever.

Poté je dalSim logickym krokem sledovani vystupu z magnetometru (senzoru kompasu) v telefonu
ve Fable Blockly.

To lze provést vytvoienim nasledujiciho programu:

repeal forever

do Lm time series

Kdyz je program spustén, otacejte telefonem, dokud neziskate stabilni &islo.

Poznamenejte si, v jakych intervalech magnetometr vytvari vystup v zavislosti na tom, jak s telefonem
otacite.

Jakou hodnotu vam dava magnetometr, kdyz miFite na sever?

Nyni je ¢as naprogramovat robota.
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Musite vzit v Uvahu, Ze magnetometr pracuje se stupni od O do 360, ale modul Fable Joint se pohybuje
pouze od -90 do 90 stupfl. Proto bude nutné pouzit dva moduly spolecné tak, Ze jeden modul bude
pokryvat pocatecnich 180 stupfid (0O - 180) a druhy potom nasledujicich 180 stupiit (180 - 360).

Proto musite vytvorfit proménnou, kterou mizZete nazvat ,magnetometer” nebo ,angle”, a dat ji do
stavu, v némz bude uvedeno, ze:

« Pokud je Magnetometer/angle vétsi nez 180 stupil, musi se pohybovat ,prava ruka” ve vztahu k
magnetometru.
» Jinak (pokud je mensi nez 180 stupid), musi se pohybovat ,leva ruka”.

Uvédomte si, Ze je tieba provést matematicky vypocet, od 360 stupii magnetometru po -90 - 90 stupiid
robota. Proto budete potFebovat tento blok:

Poté vyberte if else blok ze sekce Logic.

Zacnéte vyuzitim piimého Cisla z magnetometru.
Robot se trochu otFese kvili pdsobeni magnetickych poli.
Proménnou magnetometru nejprve nastavte na O (mimo smycku) a poté uvnitF; tentokrat to nastavte

na senzor:

=l magnetometer = B ﬂ

repeat foraver

do | ¢

ltil  time series : ﬂ magnetometer - [IRTGE=0
—

Nyni pridejte tento blok k if:

g oL o)
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Pridejte proménnou k jednomu z Cisel a nastavte magnetometr na hodnotu vy3si nez 180.

—

Pridejte dva bloky move to do if a dva move to bloky do else. V prvnim bloku nastavte X na O aY
na 270 - proménnou. Druhy move to blok v if nastavte na -90 a 0.

Potom v bloku else nastavte prvni move to blok na 90 a 0. A druhy move to blok na O a variable -90.

Nyni program vypada takto:

&k move to X mﬂ ¥

?" menvato X angle m’ i
L=

Wil lime sanes

L.
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Ktera ruka je OXA v tomto programu?
Ktera ruka je JCC v tomto programu?

UvaZujte, Ze Uhel Y bude vzdy v intervalu -90 - 90 stupiid.

Na vstupu, ktery dostanete z magnetometru, je mnoho ruseni. Proto muZete zkusit vymyslet, jak to udé-
lat, aby byly pohyby robota plynulejsi.

TEZKE: Zkuste, jestli mGZete naprogramovat algoritmus, ktery pirevede vstup na piiméj3i linii (aby to
vypadalo spiSe jako linearni rovnice).

DUvodem velkého ruSeni magnetometru je, Ze kolem nas je mnoho magnetickych poli a skute¢nost,
Ze magneticka pole Zemé nejsou zvlast silna. PieCtéte si vice o magnetickych polich zde:

https://www.khanacademy.org/science/physics/magnetic-forces-and-magnetic-fields/ E| by
magnetic-field-current-carrying-wire/a/what-are-magnetic-fields

https://en.wikipedia.org/wiki/Magnetic_field
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magnetometer
while True:
magnetometer = @.1 *# 55') + @.9 * magnetometer
Lf magnetometer : :
i.setPos magnetometer, 'GXA')
1“ e

"@XA")
magnetometer - 9@, "JCC')
f 'JCC

api.plot{api.readFace 'compass'), "A")
apli.plot{magnetometer,
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Graf by mohl vypadat takto:

300

200

0

57 58 59

Pokud chcete védét, jak funguje magnetometr, podivejte se zde:
https://www.youtube.com/watch?v=_ZilwoCIRGQ

Pokud vas zajima, proc byste méli zvazit magnetometr s 0,1, mlzZete si precist: E
https://en.wikipedia.org/wiki/Moving_average#Exponential moving_average
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