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Modul M19 Robotika

Sylabus ICDL Robotics (Robotika) modulu M19 vymezuje rozsah znalosti a dovednosti, které jsou klicové pro ziskani zakladniho prehledu v této oblasti
digitalnich technologii, a které jsou nutné pro Uspésné slozeni mezinarodni zkousky z tohoto modulu.

Cile modulu

Modul M19 Uspésny absolvent zkougky z tohoto modulu by mél byt schopen:

KATEGORIE OBLAST

19.1 Zakladni pojmy

19.2 Soucasti robott

19.3 Jednoduchy fidici
systém

19.1.1

19.1.2

19.21

19.2.2

19.2.3

19.2.4

19.2.5

19.3.1

Rozumét klicovym principtm fungovani jednoduchych robotd a robotickych systémi a rozpoznat bézné druhy robotd.

Rozpoznat hlavni ¢asti robota a jejich hlavni funkce, tj. fidici jednotku, systém pohonu, senzory a zdroj energie.

Znat prvky jednoduchého fidiciho systému a umét tento systém otestovat.

Chépat zakladni principy programovani robotl a umét programovat ve vizualnim programovacim jazyce.

OZivit robota, umét naprogramovat roboticky pohyb a fidit robota v okolnim prostredi.

Roboty a
automatizované

Pouzivani robotl

Zakladni soucasti a
dily

Ridici jednotka

Pohonny systém

Senzory

Pohyb a zdroj energie

Pfehled prvka Fidiciho
systému
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19.1.1.1

19.1.1.2

19.1.1.3

19.1.2.1

19.1.2.2

19.1.2.3

19.2.1.1

19.2.1.2

19.2.2.1

19.2.2.2

19.2.3.1

19.2.3.2

19.2.4.1

19.2.4.2

19.2.5.1

19.2.5.2

19.3.1.1

19.3.1.2

ODKAZ ROZSAH ZNALOSTI A DOVEDNOSTI

Rozumét pojmdm robot a roboticky systém.

Védét, ze roboty mohou byt dalkové ovladané, ¢aste¢né samostatné nebo zcela
samostatné (autonomni).

Chapat rozdily mezi riznymi druhy robotd (napf. mobilni nebo pevné).

Znét prosttedi, ve kterych se roboty bézné vyuZivaji (napf. domacnost, $kola,
vyrobni podniky nebo nemocnice).

Znat oblasti, ve kterych se vyuZivaji pokrocilé roboty (napf. samoriditelna auta,
drony nebo roboty pro asistované chirurgické operace).

Uvédomovat si etické problémy plynouci z pouzivani robotl (napf. nebezpedi
ohroZeni ¢lovéka nebo pravni disledky ¢innosti robota).

Umét rozpoznat zakladni soudésti robota (napf. Fidici jednotka, systém pohonu,
senzory nebo zdroj energie).

Umét rozpoznat bézné dily robota (napf. podvozek, elektronické soucasti,
kabely nebo nastroje a dily pro montaz).

Uvédomovat si, Ze fidici jednotka sbird informace ze senzor(, vykonavé program
a Fidi rznd vystupni zafizeni (napf. motory, svételné nebo zvukové vystupy).

Umét rozpoznat bézna rozhrani fidici jednotky (napf. napdjeci konektor, USB
port, bezdratové pfipojeni) a védét, co jsou vstupy a vystupy.

Umét rozpoznat hlavni ¢asti pohonného systému (napf. prevody nebo motor).

Chépat, jak funguje pohonna jednotka, ktera prevadi elektrickou energii na
mechanickou, coZ umoZriuje pohyb robota nebo jeho ¢asti.

VEédét, Ze senzory jsou urceny ke zjistovani zmén v okoli (napf. intenzity svétla,
vzdélenosti k pfekazce, barvy podkladu, néklonu nebo Ghlu otaéeni robota).

Znat zakladni princip fungovani rdznych typl senzorl (napf. svételny senzor,
ultrazvukovy senzor, dorazovy senzor nebo gyroskopicky senzor).

Umét rozpoznat mechanické ¢asti robota, diky kterym se pohybuje nebo
kterymi vykondva riizné ¢innosti (napt. kola nebo roboticka ramena).

Znat bézné pouZivané zdroje energie pro napdjeni robotl (napf. sitové napdjeni,
baterie, akumulatory nebo solarni panely).

Znat zakladni prvky jednoduchého fidiciho systému a zakladni typy Fizeni (napf.
oteviena nebo uzaviena smycka).

Znat zakladni typy zafizeni pfipojovanych k fidici jednotce a pouzivana rozhrani

(napf. fidici tlacitko, napdjeni, motor, USB vstup, bezdratové rozhrani, senzory
nebo vystupni zafizeni).
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KATEGORIE OBLAST ODKAZ ROZSAH ZNALOSTI A DOVEDNOSTI

19.3.1.3 Umét rozpoznat pripojeni k fidici jednotce.
19.3.1.4 Umét sestavit jednoduchy fidici systém s pouzitim napdjeni, motoru a senzord.
19.3.2  Testovani 19.3.2.1 Umét upravit a spustit pfedem pfipraveny program, jehoz ukolem je vydani
jednoduchého fidiciho optického nebo zvukového signalu poZadované intenzity nebo dosazeni
systému poZadované pozice.
19.3.2.2 Uvédomovat si, Ze vstupy nemusi ovlivnit vystupy okamzité, ale mize nastat

jisté zpozdéni (doba odezvy).

19.3.2.3 Rozumét tomu, Ze zména hodnot proménnych v programu ovliviiuje jeho
vystupy.
19.4 Vizualni 19.4.1  Zaklady programovani 19.4.1.1 Rozumét pojm0m program a programovaci jazyk.
programovani
19.4.1.2 Védét, ze grafické symboly (bloky) jsou zakladni prvky vizudlniho
programovaciho jazyka. RozliSovat bézné druhy blokl (napf. bloky udalosti,
bloky senzorti nebo bloky fizeni).
19.4.1.3 Zndat zakladni typy Cinnosti pfi programovani (analyza ulohy, névrh feseni,
tvorba programu, testovéni a ladéni programu).
19.4.1.4 Znat zékladni prvky programu (napf. sekvence pfikazd, vétveni nebo cyklus).
19.4.1.5 Umét pouZit vyvojovy diagram.
19.4.2  Konstanty a 19.4.2.1 Chapat rozdil mezi proménnou a konstantou a umét je pouZivat pfi tvorbé
proménné programu.
19.4.2.2 Umét definovat nové proménné a priradit jim vhodnou pocatecni hodnotu v
programu.
19.4.3  Udadlosti a fizeni 19.4.3.1 Umét pfi programovani pouZivat bloky udélosti (napf. IF nebo WHEN) pro
podminéné vétveni programu.
19.4.3.2 Umét pfi programovani pouzivat bloky, které umozni ¢ekat (napf. WAIT nebo
WAIT UNTIL).
19.4.3.3 Umét pouZivat bloky typu nekoneény cyklus nebo nepfetrzité ¢innosti (napf.
FOREVER, REPEAT nebo LOOP).
19.434 Umét pouZivat bloky pro podminéné vétveni v programu (napf. IF / THEN /
ELSE).
19.4.3.5 Umét pouZzivat aritmetické, rela¢ni a logické operatory.
19.4.4  Tvorba a spusténi 19.4.4.1 Umét navrhnout postup, ktery popisuje a fesi problémy (napft. fizeni néjakych
programu vystupl nebo provedeni vybranych akci).
19.4.4.2 Umét vytvorit nebo upravit jednoduchy program ve vizualnim programovacim
jazyce podle vyvojového diagramu.
19.4.4.3 Umét vytvofit jednoduchy program ve vizuadlnim programovacim jazyce, ktery
fesi problémy (napf. fizeni néjakych vystupl nebo provedeni vybranych akci).
19.4.4.4 Uvédomovat si, Ze stejny problém muze mit rGzna feSeni a Ze tato feSeni mohou
byt realizovana s pomoci riiznych programa.
19.4.4.5 Umét spustit program, umét rozpoznat a opravit chyby v programu.
19.5 Prace s roboty 19.5.1  Montaz 19.5.1.1 Znat zasady bezpecnosti a ochrany zdravi pfi praci s elektrickym zatizenima s

montaznim nafadim a dodrZovat je.

19.5.1.2 Umét sestavit jednoduchého robota s pouZitim bézné stavebnice a montazniho
naradi.
19.5.2  Programovani pohybu 19.5.2.1 Umét naprogramovat jednoduché pohyby robota (napf. zastaveni, pohyb vpfed,

vzad, otoceni vlevo, vpravo nebo ¢elem vzad).
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19.5.2.2 Chapat souvislosti mezi vykonem, vzdélenosti, rychlosti a casem pfi pohybu
robota.
19.5.2.3 Umét pouZivat parametry pro nastaveni vykonu, vzdalenosti, rychlosti a ¢asu pfi

fizeni pohybu robota vpted nebo vzad. Chapat, Ze hybnost a tfeni mohou
ovlivnit pohyb robota.

19.5.2.4 Rozumét vztahu mezi vykonem, rychlosti otaceni a ihlem otaceni pfi pohybu
robota.
19.5.3  Programovani 19.5.3.1 Umét vyuZit robota pro sbér dat z rznych senzord.
robotického fizeni
19.5.3.2 Umét vytvofit, otestovat a odladit program pro fizeni robota, ktery bude

vyuZivat data z riznych senzord.
19.5.3.3 Uvédomovat si dlleZitost testovani programu pro predchazeni chybam.

19.5.3.4 Uvédomovat si, Ze pficinou nékterych chyb mohou byt nekvalitni ¢idla nebo
vlastnosti okolniho prostfedi (nap¥. prach, vihkost, hlu¢nost nebo osvétleni).

19.5.4  Rizeniv okolnim 19.5.4.1 Umét Fidit robota v okolnim prosttedi tak, aby samostatné provadél jednoduché
prostiedi ulohy (napf. sledovani nebo vyhybani se zvolené ¢are ¢i objektu, sledovani nebo

vyhybani se prekazce nebo bezpeény pohyb v nerovném terénu).

19.5.4.2 Umét Fidit robota v okolnim prosttedi tak, aby dokoncil ulohu pomoci vhodné
kombinace pohyb a technik.

19.5.4.3 Uvédomovat si dlleZitost tymové spoluprace pfi programovani a fizeni robota.
Chapat dilezitost planovani, vzajemné komunikace a podileni se na tkolech.
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