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ABSTRAKT

Obsahem diplomové prace je navrzeni modelu kiizovatky v podobé vyukového modelu pro
zéaky stiedni Skoly ve vyucovacich hodinach informatiky. Model se sklada z n¢kolika casti,
jakymi jsou programovatelné semafory a plastové ¢asti pro uchyceni semaforu, diky kterym
si zaci mohou sestavit kiizovatku dle jejich predstav. O celou funkénost semafort se stara
mikrokontrolér Arduino. Pomoci fidici jednotky je mozné zprovoznit libovolné semafory
s naslednym ozivenim kompletniho modelu ktizovatky. V préci se nachazi nékolik feSenych
uloh na zékladé, kterych je zak po uspésném postupu navodu schopen zrealizovat funk¢ni
model. Po absolvovani vSech fesenych tloh a pochopeni funk¢nosti, ma student moznost
navrhnout svou vlastni koncepci modelu s UspéSnym zapojenim komponent véetné napro-

gramovani fidici jednotky pro spravnou funkci svételné signalizace kiiZzovatky.

Kli¢ova slova: model, ktizovatka, informatika, vyuka, arduino, semafor, fidici jednotka

ABSTRACT

The goal of the thesis is to create a traffic junction model that can be used as a teaching tool
in computer science classrooms for secondary school students. With the help of the model's
various components, including programmable traffic lights and plastic parts for installing
the lights, students can construct the intersection in accordance with their own ideas. An
Arduino microcontroller manages all of the traffic light's functioning. Any traffic light can
be made to function with the controller's assistance by animating the intersection's full model
thereafter. The learner is expected to realize the functional model in this work after success-
fully completing the instructions based on a number of solved issues. The student gets the
chance to develop their own model concept with successful component wiring and program-
ming the control unit for the correct operation of the junction traffic light after finishing all

the solved difficulties and comprehending functionality.

Keywords: model, crossroad, computer science, teaching, arduino, traffic light, control unit
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UvVOD

S postupnym vyvojem technologii se vyviji 1 pohled na samotnou vyuku. Ucitelé se
snazi zaujmout zaky pomoci vyukovych modell, na kterych ukazuji danou problematiku.
Z hlediska informatického mysleni se na trhu nachézi nejriznéjsi programovatelné modely,
diky kterym maji Zaci moznost 1épe pochopit probiranou latku a vyzkouset si, zda jimi vy-

tvofeny software je funkcni.

Provoz na silnicich je ¢im dal vétsi, avSak s tim je spojeno 1 vice dopravnich nehod. Tyto
nehody byvaji Castéji zavinény lidskym faktorem, ktery se ovlivnit do urcité miry neda. Diky
technologiim je jiz v dneS$ni dob¢ vétSina véci tfizena digitaln€. Takovym zplsobem jsou
fizené 1 svételné kiizovatky. Nehody se na nich stavaji v CastéjSim piipad¢ diky Spatnému
rozhodnuti ¢lovéka. Pokud maji zaci k dispozici model kifiZzovatky, mohou si vyzkousSet ta-
kovy model naprogramovat, ale také pochopit jeji samotny princip fungovani, tak aby v bu-
doucnu se 1épe mohli vyvarovat fidi¢ské chybé. Zak si tak rozviji zaroven vice znalosti.

Prvni z nich je nau¢na ¢ast programovani a druhou je samotné lepsi pochopeni provozu.

Cilem této diplomové prace je navrhnout a zrealizovat vyukovy model kiizovatky pro stfedni
Skoly, kterd bude sestavena pomoci jednotlivych komponent, ze kterych se kiiZovatka

sklada. KtiZzovatku je mozZné sestavit na zakladé kreativnosti zaka.

V teoretické Casti je prace zaméfena na popis vyuZiti modelii ve vyuce informatiky, kde je
popsan i dosavadni pohled na stav vyuky informatiky na zékladnich a stfednich Skolach a
pozadavky na nyné&j$i vyuku. V dalsi ¢asti je prace vénovana popisu pouzivanych modelt
ve vyuce informatiky. Dal§im obsahem jsou pouzit¢ komponenty pro realizaci véetné zvo-
lené fidici jednotky a jejich detailngjsi popis. Teoreticka ¢ast je zakoncena obecnym popisem

programu, ve kterém probihal navrh a vyvoj hardwaru.

V praktické casti disponuje prace navrhem konstrukce a hardwaru modelu ktizovatky, sa-
motnou realizaci, vyvojem kiizovatky a jednotlivych komponent, jakymi jsou silnice, sema-
fory pro auta, semafory pro chodce a okoli kiizovatky. Zak ma moznost si libovolné tyto
komponenty sestavit a ndsledné s asistenci ucitele zkontrolovat zapojeni veskerych kompo-
nent. Kazdy semafor Ize zvlast’ naprogramovat dle potieby a situace navrzené kiizovatky.
Dale v praktické ¢asti je popsano zékladni programové vybaveni, diky kterému Z4ci mohou

ziskat zékladni znalosti pro zprovoznéni kiiZzovatky. Posledni kapitolou je sada feSenych
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vvvvvv

chopil zaklady a princip funkce a realizace programovatelné casti. Poté jiz je na kazdém

zékovi, jakou kiizovatku si chce dle vlastni piedstavivosti sestavit a ndsledné zprovoznit.



UTB ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky

12

I. TEORETICKA CAST
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1 VYUZITI MODELU VE VYUCE INFORMATIKY

Informatika patii v soucasné dobé mezi obory s nejvetsi rychlosti vyvoje. Informacéni
a digitalni technologie jsou zasadni véci vzdelavani nejen v osobnim zivoté, ale i v oblasti
profesniho vyvoje. Na tuto skute¢nost reagovalo ministerstvo Skolstvi, mladeze a télovy-
chovy, které provedlo revizi Ramcového vzdélavaciho programu (RVP) pro zékladni Skoly.
Zasadnimi zménami bylo zvySeni ¢asové dotace predmétu informatika a nasledné byl upra-
ven 1 jeho obsah. Momentalné je zaméteno na rozvoj informatického mysleni, kde si klade
za cil naucit zaky schopnosti strukturovaného mysleni. U této schopnosti se pracuje napii-
klad na kladeni diirazu na diivéryhodnost informaci a prace s nimi. Déle je také zamétfena na
kritické mysleni, které se odrazi v analyze problému, urceni jeho podstaty a navrh hledané¢ho

reSenti.
1.1 Pomicky v hodinach informatiky

Informatika je z velké miry propojena s matematikou. Pro lepsi vysvétleni problematiky se
ve velké mitfe pouzivaji pomuicky vhodné k rozvoji matematickych predstav, algoritmizace
a aktivitdm s informatickym pozadim. Na trhu nalezneme 1 mnoho ucebnic a ucitel tak ma
vice moznosti vybéru, kterou cestou chce jit a zaky vzdélavat. Ucebnice jsou dopliiovany i
o CD se softwarem souZici pro doplnéni ucebnice s ndzornymi ukézkami. Mezi digitalni
ucebni pomicky patii hlavné softwarové vybaveni kazdého PC, které je nedilnou soucasti
vyuky informatiky z jakéhokoliv pohledu. Dale se mize jednat o programovatelné ucebni
pomucky, kterymi je myslena oblast robotiky. Na trhu je k dispozici vice vyrobcu, ktefi se
neustale zabyvaji jejich vylepSovani a pfinasi v novéjsich verzich vice periferii napiiklad

senzory a snimace. [1]

1.2 Virtualni realita

Hovofi se také o virtualni technice, diky ni se zdk mliZe dostat do plné virtualniho prostiedi
pomoci VR bryli. Ve virtudlnim svété se dokdZzeme pohybovat, divat se vS§emi sméry s dal-
S$imi periferiemi umisténych na téle jakou jsou rukavice nebo ovladace, diky kterym miZzeme
dokonce manipulovat s predméty. Miize se také jednat o rozsitenou realitu, kdy vkladame
rizné objekty do readlného svéta a diky ni si miizeme piedstavit, jak by mohla vypadat bu-

douci véc ¢i objekt na ur¢itém miste, na ktery bychom chtéli predmét umistit. Z virtudlni
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reality si miizeme odnaSet nové poznatky, které¢ by se v redlném Zivoté mohly hor§im zpi-

sobem realizovat. [2]

1.3 Pohled na stav vyuky informatiky a informac¢nich a komunikaénich

technologii na Z$

Z pohledu vyuky na stfednich skolach neexistuje stejny odborny nazor z pohledu ucitelit na
vystupni standard vykonu zaka, pfi dokonceni zakladni Skoly. Od roku 2005 vesel v platnost
dokument s ndzvem ,,Rdmcovy vzdelavaci program*. RVP obecné tvoii zavazny ramec pro
tvorbu Skolnich vzdélavacich programt Skol vSech oborti od pfedskolnich az po stiedni
vzdélani. RVP ZV pro vyukovou oblast ICT (informatiky) je velmi Siroka a hodinova dotace
je pro prvni stupeii ZS schvalena na 2 hodiny tydné a pro druhy stupefi je nastavena na 4
hodiny tydné. Mnoho $kol ptidava hodiny z disponibilni vyuky. Z hlediska oblasti informa-
tiky (ICT) je mozné fici, ze nékteré zédkladni Skoly davaji oblasti informatiky vétsi ¢i mensi

prioritu. [3]

1.4 Pohled na stav vyuKy informatiky a ICT na SS

Zaci na stfedni $kolu pfichazi z riznych zakladnich §kol. Tudiz je logické, Ze samotni Zaci
maji rozdilné znalosti a dovednosti, se kterymi piisli ze zakladni Skoly. V oblasti informatiky
si Casto Zaci osvojuji poznatky 1 mimo Skolu. Nefizené a formou ,,samouka“ z diivodu toho,
ze v dnesni dobé¢ je digitalni svét pfirozenou soucasti zivota mladeze a déti. Kazda stfedni
Skola musi jiz od prvniho ro¢niku svych obort flexibilné reagovat a zatazuje do obort pied-
mét informatiky (ICT). Tento pfedmét jako kazdy jiny ma za cil sjednotit vstupni Urovei

studenti a poté zédky posunout v problematice oblasti informatiky a dovednostech. [3]

1.5 Zakladni vychodiska a mySlenky revizi ICT kurikula

Béhem 19 let zastavala jako jedna z poslednich vzdélavacich oblasti, oblast informacni a
komunikacni technologie beze zmény v Rdmcovém vzdélavacim programu pro zakladni,
gymnazia i stfedni odborné vzdélani. V prabchu téchto 19 let se nashromézdilo od uciteld,
odbornych pedagogti a odbornikéi mnoho podnétt pro jeji upravu. Upravu a modernizaci
ICT kurikula a ukoly, které plynou ze Strategie digitalniho vzd€lavani, fesi Narodni ustav

pro vzdélavani jiz od mésice kvétna roku 2016.
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V roce 2021 byl vydan ministerstvem Skolstvi, mladeze a télovychovy revidovany
Ramcovy vzdélavaci program pro zékladni vzdélavani. Revize si davala za cil modernizovat
dosavadni obsah vzdélavani, aby odpovidala potfebam a dynamice 21. stoleti. Novy ram-
covy vzdélavaci program zékladni vzdélavani vklada vzdélavaci oblast rozvoj digitalni gra-

motnosti zaktl, Informatiku a fadi je na tiroven klicové kompetence.

Skoly jiz mohou zaéit vyudovat dle Skolniho vzd&lavaciho programu, ktery je upraven
v souladu s jiz revidovanym Ramcovym vzdélavacim programem zakladniho vzdélavani od
1. zari 2021. Je tu i hranice omezeni kdy jsou Skoly nuceni zahdjit vyuku na zakladé apravy
SVP a to nejpozdéji od 1. zati 2023. Tyto tdaje se vztahuji na viechny roéniky prvniho
stupné zakladni Skoly. Pro druhy stupen je nejpozd¢jsi termin zahdjenim vyuky ve vSech

rocnicich druhého stupné s datem od 1. zari 2024. [4]

1.6 Ramcové vzdélavaci programy

Obecné tvoifi povinny ramec pro vytvaieni Skolnich vzdélavacich programi kol ve vSech
oborech vzdé€lani, od predSkolniho vzdélani az po stfedni vzdélavani, véetné zakladniho,

zékladniho uméleckého nebo jazykového.

Rémcové vzdélavaci programy stanovuji hlavné délku a dany obsah vzdélavani, které miize
byt vSeobecného €1 odborného zaméteni dle studovaného oboru. RVP stanovuje 1 organi-
zacni uspotadani a profesni profil. Déle zde patii formy a v neposledni fad€ konkrétni cile.
vzdélavani a podminek pro spravné vytvofeni SVP. V odvétvi RVP jsou brany v potaz i
podminky pro vzdelavani zaki, které maji specialni vzdélavaci potieby. Zde se také stano-
vuji podminky pro dulezité persondlni, organizacni, bezpe¢nostni a materialni podminky

véetné ochrany zdravi.

RVP vychazi z nejnovéjSich poznatk, at’ uz se jedna o védni discipliny, jejich uplné

vvvvvv

bodi v poznatcich vzdélavani je odvetvi samotné pedagogiky, jejiz nedilnou soucasti je i
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psychologie. U poslednich dvou odvétvi mizeme hovofit o jejich i¢innych metodach, které

se postupné stale inovuji v zavislosti na zménach ve skolach.

Tvorbu RVP zajistuji dana ministerstva, ktera tvofi fadu odbornikl z praxe a véd, psycho-

logie a samotné pedagogiky. [5]

1.6.1 RVP GYMNAZIA

Dokument je uréen pro vytvafeni SVP na étyfletych a vyssich stupnich viceletych gymnézii.
Dale se vymezuje zakladni vzdélavaci uroven pro vSechny budouci absolventy, kterou musi
gymnazia dodrzovat ve svém SVP. Skola by méla z4kim do budoucna dét rozhled, ktery
vyuZziji pfi své dalsi zivotni etapé, kterou mohou rozvijet v dal§im pokra¢ovani studia na
vysoké Skole nebo v pracovnim zivoté. V priubéhu studia by mél Zak ziskat schopnosti a
védomosti v riznych odvétvich, na zaklade¢ kterych mtze své védomosti a poznatky prohlu-
bovat v jeho celoZivotni etapé vzdélavani. Zak by si mél v pribshu ziskavani novych po-
znatkl a védomosti zjiStovat diveéryhodnost informace a jeji pravdivost. RVP gymnazia
predpoklada, Ze student si bude informace strukturované a systematicky zafazovat do sou-

vislosti s pfedchozimi poznatky. [6]

1.6.2 RVP STREDNI ODBORNE SKOLY

Jedna se o velmi obdobné pojeti vzdélavani jako u gymnazia. Nalezneme zde vSak zmény,
které se tykaji hlavné rozdilu pojeti uciva. Na Stfedni odborné Skole je u¢ivo zaméteno na
dany obor, dle kterého se dal rozd¢€luji jednotlivé predméty, které v mnoha ptipadech spolu
souvisi a studenti v nich mohou vidét urcité souvislosti. Hlavnim rozdil miZeme vidé€t v tom,
ze stfedni odborna Skola ma za cil pfipravit Zaka do urcité odbornosti, zatimco u gymnazia
se spise jedna o Siroky rozhled z mnoha oblasti. Stfedni odborna skola dava zakovi jiz urcité
uzké zaméteni, ze kterého miize nasledné student vychézet jiz v dalsi pracovni etapé zivota
nebo své znalosti mize dale rozvijet studiem na vysoké skole. Zak by se mél ugit tvofivé
zasahovat do prostiedi, kterym je obklopovano a dale umét jednat v rdmci situace, ktera se

mu naskytne. [7]
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1.7 Skolni vzdélavaci program

Jedna se o kurikularni dokument, ktery je sestavovan pedagogickymi pracovniky kazdé
skoly v Ceské republice. Dokument dale podléha schvaleni, které ma v kompetenci feditel
ptisluiné skoly. SVP musi byt k dispozici komukoliv, jelikoZ se jedné o vefejny dokument
Skoly. Je tvofen na zaklad¢ RVP, kterych se musi dana Skola drzet, pfi samotném sestavo-

vani. [8]
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2 MODELY A PLATFORMY PRO VYUKU INFORMATIKY

Ve vsech skolnich prostiedich dochazi k postupnému vylepseni nejriiznéjsich pomu-
cek, které se nasledné aplikuji v danych hodinach. Na trhu mizeme naleznout riiznorodé
modely, které se lisi pouzitim. Najdeme jak vyukové model naptiklad pro ptirodni védy,

déjepisné az po technické predméty.

Jedna se o vyukové modely, které muze ucitel aplikovat pii vysvétlovani vybraného uciva,
kde je vhodné doplnit samotny teoreticky usek praktickou ukazkou s moznosti zapojeni stu-
denti. Pomucky maji za kol samotnému uciteli usnadnit vysvétlovani probirané oblasti,
aby zaci méli lepsi teoretické znalosti. Zaci si uréitym zptisobem také odnasi z hodiny prak-
tické dovednosti, diky kterym lépe pochopi probiranou latku. Nasledujici kapitoly jsou vé-

novany popisu modelt a platforem vhodnych pro vyuku informatiky na sttednich skolach.

2.1 TinkerKit Braccio robot

Jedna se o pIn¢ funkéni robotické rameno, kterd lze ovladat pomoci mikrokontroléru Ar-
duino. K ramenu je mozZné pfipojit nékteré periferie jakymi je kamera nebo solarni panel.
V baleni se nachazi kromé dilli pro sestrojeni mechanické konstrukce také deska s konektory
pro piipojeni servo motort, diky kterym se robotické rameno otaci a provadi rtizné uchopy.
Na desce se nachazi i napajeci konektor. Napdjeci zdroj, ktery je soucasti baleni disponuje
vystupnim napétim 5V a elektrickym proudem 4A. Model je dle vyrobce vhodny pro stfedni
Skoly.[9]

Obrazek 1 TinkerKit Braccio robot[9]
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2.2 Makeblock Ultimate Robot Kit 2.0

Oproti predchozimu robotickému rameni se jedna o vylepSeného robota s moznosti pohybu
pomoci past, které umoziuji robotovi jeho presouvani na urc¢ité misto a uchopeni daného
predmétu pomoci chapadel. Hlavni fidici deskou je deska MegaP1, ktera je zalozena na mi-
krokontroléru Arduino MEGA 2560. Ultimate robot kit 1ze programovat ve vyvojovém pro-
sttedi pfimo od vyrobce mBlock nebo v prostiedi Arduino IDE. Soucasti baleni je 10 pied-
pripravenych projektt, kde kazdy z nich ma jiny ucel pouziti robota. Diky velkému mnozstvi

soucastek a moduli umoznuje studentlim postavit si robota dle vlastnich predstav.[10]

Obrazek 2 Makeblock Ultimate Robot[10]

2.3 LEGO

Jednim z nejpouzivangjsich vyukovych modeld, které najdeme na zakladnich Skolach je od
spole¢nosti LEGO model Mindstorms. Koncept dané edukacni sady davd moZnost vlastni
realizace zakovi, ktery si mtliZze sestavit programovatelné robotické zatizeni. V sad¢ se na-
chazi hlavni fidici jednotka, kterd slouzi k propojeni ostatnich komponent. K jednotce miize
zak pfipojit rizné nizkonapét'ové periferie, jako jsou motory, senzory a dal§i komponenty.
Lego Mindstorms nabizi rozsifitelné ¢asti, které se daji ptipadné dokoupit zvlast. Veskeré
elektronické periferie maji stejny konektor, ktery lze zapojit pouze jednim moznym zpiso-
bem do fidici jednotky. Timto se eliminuje moznost Spatného zapojeni, které by mohlo vést

k nespravnému fungovani ptipojené komponenty.
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Dale se v baleni programovatelné robotické stavebnice nachdzi samotny navod pro
stavbu n¢kolika modeli. Kdyz je zafizeni sestavené, propoji se fidici jednotka s PC a staci
jen nahrat pozadovany program do fidici jednotky a nasledn¢ ma zak funk¢ni model robota.
Spolecnost ma 1 sviij vlastni software pro vyvoj programu. Program je volné dostupny na
oficidlnich strankach vyrobce, ktery se po uspesném stazeni nainstaluje a je ptipraven k po-
uziti. Od prvotni vydané verze prochézi stavebnice vyvojem, i samotny software. Mliizeme

tak naleznout vice druhti softwaru pro naprogramovani robotické stavebnice. [11]

Dalsim z fady vzdélavaci pomiicky od vyrobce LEGO je model SPIKE. Od svého predcho-
ziho zminéného modelu se jedna o verzi, ktera je ur¢ena pro zaky 6. az 8. ro¢nikl zakladnich
Skol. Stejné jak u modelu Mindstorms nalezneme v baleni programovatelnou jednotkou,
s moznosti zapojeni periferii, jakou jsou senzory vzdalenosti, sily nebo rozpoznani barvy

vcetné motord.[12]

Obrazek 3 LEGO Mindstorms[13]
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Stavebnice LEGO Mindstorms a Spike jsou pro zaky piinosné. Vyrobce propojil samotné
lego soucastky s elektrotechnickymi prvky vcetné fidici jednotky, kterd je programovatelna
a studenti si diky tomu mohou naprogramovat vlastni program v zavislosti na pouzitych
komponentach. V kazdém baleni se nachéazi ndvod vcetné nékolika moznych navodu na re-
alizaci robota. Vyrobce dodava ke stavebnici vice verzi programil pro zaky. S pozitivnimi
nazory se daji najit i negativni, které mohou u této stavebnice byt naptiklad kompatibilita
vSech verzi s fidicimi jednotkami. Ne vzdy je mozné napojit fidici jednotku k dané verzi

softwaru LEGO Mindstorms.

2.4 Micro:bit

Jedna se o mikropocitag, ktery nalezne své vyuziti hlavné ve vyuce informatiky. Stu-
denti si mohou na tomto zafizeni realizovat své vlastni programy. Pro jeho jednoduchost je
jeho oblibenost mezi studenty obdobna jako u arduina. Mikropocitac je vybaven 25 LED
diody a dvéma tlacitky, které jsou diky mikroprocesoru individualné programovatelné stu-
dentem dle jeho libosti. Programovatelna deska je vybavena i bezdratovym rozhranim blue-
tooth pro komunikaci mobilnimi zafizenimi. Diky jeho malé velikosti 1ze zatizeni pfenaSet 1

v kapse. Deska je Siroka 5 cm a dlouhd 4 cm.

Micro:bit je vhodny pro déti od 7 let. Kromé tlacitek a LED diody je deska vybavena kom-
pasem a akcelometrem, ktery slouZi pro zjistovani pohybu. Mikroprocesor l1ze programovat
Ctyfmi riznymi turovnémi a to od jednoduchého programovani pres microPython, Javascript
nebo C++. pro zprovoznéni desky je nutné mit zafizeni pfipojené na napéeti 3V. V piipade
jakéhokoliv problému je mozné pouZit tlaCitko RESET pro uvedeni mikropocitace do vy-
choziho stavu. Pro pfipojeni desky k pocitaci a nasledného nahrani programu je nutné pouzit
kabel, s konektorem micro USB, ktery je hojn¢€ pouzivan u mobilnich zatizeni. Jeho vyuziti
se nachazi ve vyuce informatiky na zékladnich Skolach, vyznacuje se jednoduchosti, diky

¢emuz je mezi zaky obliben. [14]
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Obrazek 4 Micro:bit [14]

2.5 Raspberry

Obdobné¢ jako Arduino nabizi Raspberry vyvojové desky, presnéji jednodeskové pocitace
Raspberry Pi. Desky byly vyvinuté na uzemi Spojené¢ho kralovstvi. Oproti Arduinu nabizi
Raspberry na vyvojové desce vice konektoril pro ptipojeni periferii jako jsou HDMI a USB-
A a mnoho dalSich. [15]

2.5.1 Raspberry Pi

Je to jednodeskovy pocitac a jeho vykon se da srovnat se slabSim stolnim pocitacem. Obsa-
huje HDMI vystup pro ptipojeni k monitoru. K dalSimu ptipojeni periferii jako je klavesnice
nebo mys se nachazi na desce USB port. Po uvedeni na trh se stal populdrnéjSim, nez jeho
vyrobce piedpokladal. Pivodné mél slouZit jako nastroj ve vyuce informatiky na zékladnich
Skolach. Kviili jeho nizké pofizovaci cené je pouzivan ve vice oblastech, jako je robotika,
monitorovani pocasi a spousta dalSich. Velikost je podobna velikosti kreditni karty. Je vyra-
bén ve vice verzich stejné tak i jeho dalsi nastupci. Rozdily mezi jednotlivymi model nejsou

pouze v nazvu, ale 1 v poctu pouzitelnych pind a operacni paméti RAM. [15]

2.5.2 Raspberry Pi 2

Jedna se o naslednika modelu Pi. Byl uveden na trh v roce 2015. Jeho prvni verze byla osa-

zena 900 MHz procesorem s 32bitovou architekturou se ¢tyimi jadry s oznacenim ARM-
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Cortex-A7. Po pozdéjsi inovaci byl nabizen v konfiguraci o stejné frekvenci, ale s 64bitovou

architekturou ARM-Cortex-A53. [15]

2.5.3 Raspberry Pi 3

Ttetim modelem v potadi je typ ,,Pi 3“. Na desce se nachazi stejny typ procesoru jako u
ptedchozi verze po inovaci. Rozdil je pouze u procesoru ve frekvenci, ktera byla 1,2 GHz.
Celkové je procesor o 50% rychlejsi oproti Pi 2. Mezi zdsadni zménu patfi, Ze se na Pi 3
nachdzi integrované WiFi a Bluetooth moduly pro bezdratovou komunikaci. V roce 2018

byla verze uvedena na trh se stejnym procesorem o vétSim taktu 1,4 GHz. [15]

2.5.4 Raspberry Pi 4

Byl uveden do prodeje v roce 2019. Jak u jeho pfedchoziho modelu obsahuje stejny typ pro-
cesoru s identickou architekturou 64 bitii. Prodava se ve tfech riznych variantach, ktré jsou
odlisné ve velikosti operac¢ni paméti — 1, 2 a 4 GB. Od roku 2020 je k dispozici i verze
s operacni paméti o velikosti 8 GB. Napéjeni desky je realizovano pomoci USB-C konek-

toru. Model podporuje po ptipojeni pomoci dvou micro-HDMI portti 4K rozliSeni. [15]

2.5.5 Raspeberry Pi Pico

Typ Pi Pico je nejmensim modelem z fad Raspberry. Disponuje 26 multifunkénimi piny.
Velikosti se da pfirovnat k Arduinu Nano. Dale jeho vstupni napéti se pohybuje v rozmezi
od 1,8 do 5,5 V stejnosmérného napéti. Na vyvojové desce nalezneme dale i senzor teploty

a spousty dalSich funkci jako naptiklad rezim spanku. [15]
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3 PROBLEMATIKA POUZITIi MODELU KRIZOVATKY VE VYUCE

S realizaci modelu kfiZzovatky jsou spojeny 1 urcita uskali pfi sestavovani. V nasledujicich
kapitolach je prace vénovana riznym problémuim, které mohou vzniknout béhem realizace
napiiklad diky nedostate¢né ¢asové dotaci. Diky témto problematikdm je dilezité, aby vyu-
cujici pedagog byl informovan o moznych situacich, kterym je nutné vénovat pozornost a

pocitat s nimi.

3.1.1 Casova naro¢nost pro realizaci

Pti sestavovani modelu kiizovatky se studenty ve vyucovacich hodinach se dostavame do
ruznych situaci. Tyto situace mohou byt ovlivnény ¢asovym usekem vyucovaci hodiny ¢i
hodin informatiky. N&které Skoly maji vymezen ¢asovy usek dvou vyucovacich hodin vyuky
informatiky v jednom dni a po sob¢ jdoucich vyucovacich hodin. V tomto piipade je mozné
prizptsobit vyuku vici dostupnému Casu a 1épe zakim vysvétlit zakladni principy sestavo-
véani. Zaci si tak ze dvou vyudovacich hodin odnasi 1épe pochopené uéivo a pii vysvétlovani

je zde vetsi prostor pro diskuzi mezi studenty a ucitelem.

Najdeme vS$ak 1 Skoly, které nemaji dotovany ¢asovy prostor informatiky dvou vyu-
¢ovacich hodin po sobé€ jdoucich. Béhem 45 minut je potiebné si s Zdky osvojit dosavadni
znalosti a nasledné s zaky navazat na dalsi probiranou latku. V piipad¢ realizace kiizovatky
zabere zakim urcity ¢as samotné sestaveni kiizovatky a nésledné zapojeni veskerych kom-
ponent. Poté ucitel se studenty miize realizovat ¢ast programovani. Dostdvame se tak do

situace, kdy neni v takové situaci stejny prostor pro rozséhlejsi diskuzi se studenty.

V kazdém ptipadé je dllezZité ptizplsobit rozsah a probiranou latku dané hodiné, aby zaci
odchazeli z hodiny informatiky s ucelenymi poznatky z probirané problematiky oblasti. Na-
bizi se zde i pojeti skupinové vyuky, kdy si mize ucitel rozdélit studenty do jednotlivych
skupin s ur€itym poctem zakl. Studenti si tak mohou navzajem preddvat vétsi mnozstvi in-
formaci a pomahat si pii nedostateéném pochopeni vysvétlené latky ucitelem. Zaky si touto
formou rozviji sdilet ostatni nazory a pracovat v kolektivu. Poté si Zaci mohou rozvrhnout
napln prace, tak aby kazdy zak ze skupinky mél urcity tkol, ktery ma v rdmci sestavovani

modelu splnit a Gspesné se timto zptisobem dostat do findlniho vzhledu kiizovatky.
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3.1.2 Moznosti rozvoje Kreativity Zaki

Jelikoz se kiizovatka sklada z vice komponent, vytvati se zde moznost vyuziti dalsi schop-
nosti. Pfi sestavovani miize vyuzit tvofivosti. U kazdého studenta je tato schopnost rozdilna
a individualni. Po pochopeni problematiky a nauceni se ovladani zékladnim principtim cho-
vani kfizovatky a jeho programovani s ni spojené, mize zak inovovat dosavadni feSeni a
navrhnout si své alternativni feSeni. Nové inovované feSeni mize byt pfinosem pro ostatni

spoluzaky nebo dokonce i pro samotného ucitele.

Pti zjisténi zajmu studenta ze strany ucitele. Mze byt k takovému zékovi pfistupo-
vano individualné na zaklad¢ jeho dosavadnich schopnosti. Vyucujici po domluvé miize za-
dat studentovi samostatnou préci na sestaveni vlastni varianty kiizovatky pomoci vyukového
modelu. Ucitel miZe mit do budoucna dalsi zrealizované feSené kiiZovatky, které mize byt

pfinosem pro dalsi nasledujici ro¢niky.

Nakonec modelové zafizeni muze byt i ukazkou ,,architektonického* a ,,modelarského*
vzhledu a nabyt tak na atraktivité ku prospéchu studentt, ktefi tento systém nebo model pIné

vyuzivaji.

3.1.3 Moznosti rozvoje Zaku v oblasti 3D tisku

Po uspésném sestaveni kiizovatky a nauceni dovednosti pro spravnou realizaci komponent,
se studenti mohou dostat do situace, kdy chtéji kiizovatku ur¢itym zpisobem vylepSit o ur-
¢ité komponenty. Touto moZznosti miize byt model osvétleni pro silnici, parkova lavicka a

spoustu dal$ich dild, které mohou délat kiiZovatku vice detailngjsi.

Tyto dily mohou byt vyrobené pomoci 3D tiskarny. Na urcitych webovych strankéch, které
jsou zaméfeny na 3D tisk je mozné naleznout jizZ vymodelovany komponent, o ktery mame
zajem. V Castych ptipadech byvaji takové stranky rozvijeny komunitou uZivatell, kteti jsou
nadsenci pro 3D tisk. Zak si po usp&sné staZeni uréitého typu souboru a predani souboru 3D
tiskarné, je schopen vytisknout model dané véci. Pokud nelze naleznout na internetu danou
komponentu, dany dil se musi vymodelovat na specializovaném softwaru uréeném pro navrh

dilu.
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Téchto softwarl je na trhu vice a vétSina z nich nabizi studentské licence, které jsou bez
poplatkd, a jejich pouziti je zdarma. Pokud jevi student zajem o dal$i rozvijeni znalosti v ob-
lasti 3D tisku, miize si vybrany a dostupny program s kritérii stahnout a nainstalovat na svij

osobni pocitac.

Pokud ucitel disponuje znalostmi této oblasti, miize byt studentim napomocen pfi

vytvareni dalSich komponent.

3.1.4 Variabilita kiiZovatky

Modularni systém svételné kiizovatky potazmo kiizovatek je moduldrni proto, protoze ze
zakladnich deskovych komponentil se da vytvofit vétsi mnozstvi riznych typt kiizovatek.
Tyto kiizovatky budou a jsou osazeny sloupky se semafory. Jeden sloupek miize byt osazen
az ¢tyfmi semafory a to podle konkrétniho typu sestavené kiizovatky. Zde je to na ivaze
studenta, ktery tuto kfizovatku stavi a bude ji i osazovat vySe zminénym svételnym znace-

nim. Semafory jsou dvojiho typu. Jeden typ je pro automobily a druhy pro chodce.

V setu vSech komponent 1ze nalézt vice typt semaford. Semafory jsou rozdilné pro
kazdy druh ktiZovatky a jejich pouZiti zalezi na zvoleném schématu kiizovatky. Vyukovy
model obsahuje semafor se svételnou signalizaci pro odbocovaci pruh. Pokud si vSak zak
zvoli jednodussi schéma kiizovatky, miize pouzit semafor, ktery obsahuje pouze jednu své-
telnou signalizaci pro jizdu v pfimém sméru jizdy. Oba typy semafori obsahuji také svétel-
nou signalizaci pro chodce. Co se ty¢e desek, které demonstruji v modelu silnici nebo okolni

terén. Tyto desky se mohou libovolné vedle sebe skladat a vytvofit tak dalsi variantu modelu.

3.1.5 Pouzitelnost modelu

Studenti budou mit moznost se prakticky sezndmit s funkénim ovladacim programovym sys-
témem, ktery mohou nejen vyuzivat, ale ti dobii nebo i nejlepsi dale vylepSovat jeho zékladni
verzi pod pedagogicko-vychovnym dohledem pfislusné vzdélaného ucitele, instruktora nebo
pedagoga ¢i pedagogického pracovnika. Po zkuSenostech s timto modularnim systémem,

modelem nebo zafizenim, mohou Zaci davat navrhy 1 na jeho vylepSeni z vice aspekti.
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V prvnim aspektu se mize jednat o desky silnic a okolnich cest napt. (vétsi pocet
desek, jiny ucelnéjsi tvar, jiny vzhled). Také je moznost realizace jinych semaford, které se

mohou li8it vzhledem i tvarem.

Druhym aspektem je hardwarovy navrh ptimo na jednotlivé elektrotechnické soucastky —
piepinace, vypinace. Zde je ovSem jiz dulezita odborna znalost elektrotechniky zaki a vyu-

¢ujiciho pedagoga.

3.2 Dostupnost vyukovych modeli kiiZovatky na trhu

Pti prochazeni riznych webovych portalt se mizeme setkat s ,,kutilskymi* projekty, které
se zamé&fuji na modelovani kfizovatky. Nékteti nadSenci, ktefi vytvaii tyto modely, poskytuji
veskery postup prace a realizace s potiebnymi komponenty pro uspésné dokonceni modelu.
Aktualné se na trhu nenachazi komercni model, ktery by byl variabilni s naslednou moZnosti

roz$ifeni. MiZeme vSak naleznout modul ve tvaru semaforu s vyvody pro zapojeni k plat-

formeé desek Arduino viz. obrazek ¢.5.

Obrazek 5 Modul LED semaforu [16]

Vyse uvedeny model neobsahuje pouzdro a pro lepsi demonstraci semaforu je potiebné si

okolni pouzdro navrhnout a vyrobit.
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3.3 Prostiedky pro vyrobu modelu

V nasledujici kapitole jsou popsany prostiedky, které byly pouzity pii samotném navrhu
modelu kfizovatky, pomoci kterych byl navrzen hardware fidici jednotky s dal§imi ¢astmi

vcetné semaforl nezbytnych pro Gspésnou realizaci.

3.3.1 Deska plo$nych spoji

Deska plosnych spojii neboli ,,DPS*, je deska vyrobena z izola¢niho materidlu a nasledné¢ je
z jedné nebo obou stran vybavena plochymi vodici. Izola¢ni materidl, ktery tvofi zaklad
desky, musi mit co nejlepsi mechanické i elektrické vlastnosti. Co se ty¢e mechanickych
vlastnosti, tato vlastnost zahrnuje pevnost desky a jeji ohnivzdornost. Nejéastéjsim pouziva-
nym izolacnim materidlem je laminat ze skelné tkaniny syceny epoxidovou pryskyfici. Tento
typ se nazyva ,,FR4* a nasledné osazena plochymi vodi¢i nejvice z vodivého materidlu médi
z diivodu dobré vodivosti a jejich vlastnosti. V Ceské Republice se pro zékladni izolagni
material mizeme setkat s nazvem Cuprexit, pivodné se jednalo o obchodni nazev materialu,

ktery vyrabél podnik KABLO Bratislava.[17]

FR1 | Papir nasyceny fenolovou pryskyfici

FR2 | Papir nasyceny fenolovou pryskyfici (Pertinax)

FR3 | Papir nasyceny epoxidovou pryskyfici

FR4 | Tkanina ze skelnych vlaken sycena epoxidovou pryskyfici

FRS | Tkanina ze skelnych vldken sycena epoxidovou pryskyfici

Tabulka 1 Oznaceni materialii pro DPS [17]

Nasledné se desky plosnych spojli osazuji elektronickymi soucastky dvéma technologiemi

(zptsoby):

Prvni metodou je zptisob THT (zkratka z angl. slov Through-hole technology) — tento zpt-
sob je v dnesni dob€ pouzivan primarné pii vyrobe v ,,doméacich podminkach®. Vyznacuje
se tim, Ze dratové vyvody elektronickych soucastek jsou skrz vyvrtané otvory v desce a

z druhé strany jsou zapédjeny pomoci pajeciho cinu.[18]


https://en.wikipedia.org/wiki/FR-2
https://en.wikipedia.org/wiki/FR-4
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Obrazek 6 Rezistory osazené technologii THT [18]

Druhy zptisob osazeni je s oznac¢enim SMT (zkratka z angl. slov surface mount technology).
Tento zpusob se odliSuje povrchovou montézi elektronickych soucastek. Soucastky nemaji
dratové vyvody, ale misto nich ,,plosky®, diky kterym jsou pfipajeny piimo na plochy spoj
vodic¢e desky. SMT soucastky jsou oproti obycejnym s dratovymi vyvody o dost mensi a
jsou tak pouzivany ve vSech elektronickych zatizeni z divodu mensi prostorové naroc¢nosti.

[19]

Obrazek 7 Kondenzator osazeny technologii SMT[19]

3.3.2 LED dioda

LED dioda je polovodi¢ova polarizovana elektronicka soucastka. Jeji nazev vychazi z an-
glické zkratky (Light Emitting Diode). Jeji schopnost emitovani svétla je zaloZena na opto-
elektrickém jevu diody. Tento jev ndm pfi priichodu elektrického probudu LED diodou emi-
tuje svétlo. V predeslych letech nahradila LED dioda oby¢ejnou Zarovku, pti¢emz jeji vy-
a proudu. Z dostupnych udaji se jedna o elektronickou soucastku, ktera ma zhruba 7x mensi
spotiebu elektrického proudu oproti jeho predchiidci zdrovce. DalSimi vyhodami je jeji Gin-
nost, tato hodnota je 10x vétsi. Jsou vyrabénych v riznych barvach, velikostech a vykonech.
Tuto diodu miiZeme najit v televizich a riznych zobrazovacich displejich, jakymi jsou napf.

(mobil, tablet) a spoustu dalSich zatizeni. Disponuje dvéma vyvody, prvnim z nich je anoda,
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ktera se pripojuje na + v elektrickém obvodu (zdroje napajeni). Druhy se nazyva katoda,

oproti anod¢ byva kratsi a pfipojuje se na — (zem) v elektrickém obvodu. [20]

ANODE CATHODE

Obrazek 8 LED dioda [20]

3.3.3 Rezistor

Jedna se o pasivni elektronickou soucastku, kterd primarné slouzi k implementaci elektric-
kého odporu v obvodu. V elektronickych obvodech jsou pouzivany pro snizeni toku (veli-
kosti) elektrického proudu. Hodnota odporu rezistoru je znazornéna pomoci barvenych
»prouzkia* kolem rezistoru. Jejich hodnoty jsou minimalné proménlivé v zavislosti na tep-
lot&, Case a v neposledni fadé také provoznim napétim. S rezistory se béZzn€ miZzeme setkat
v elektrickych obvodech (zafizenich), kde dé¢laji dalezitou funkci pro spravné fungovani
elektrického obvodu. Velikost odporu rezistoru Ize pomoci barevnych prouzkii vypocitat.
Dale tato elektronicka soudastka se vyrabi v odporovych fadach. Rady se déli do sedmi ka-
tegorii, pfi¢emz jejich nazvy jsou nasledujici (E-3, E-6, E-12, E-48, E-96, E-192). Cislo za
pismenem ,,E* urcuje kolik je hodnot dané dekadé¢ (fad¢). Kazda kategorie ma tolerancni
limity. Proto  jsou  rezistory rozdéleny do  vice  odporovych  fad.

Tolerance jsou nasledujici. [21]

E-3 E-6 E-12 E-24 E-48 E-96 E-192

40% * 20% * 10% * 5% * 2% * 1% + 0,5% *
Tabulka 2 Odporové fady [21]

Pokud budeme mit odpor o velikosti 100k Q v odporové fadé E-12 bude mit odpor toleranci
10% =, téchto zjisténych Gdajh si miZzeme odvodit jeho redlnou hodnotu, kterd se mize po-

hybovat v rozmezi 90k Q2 az 110k Q.
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Obrazek 9 Rezistor [22]

3.3.4 Konektor RJ12 6P6C

Je nejrozsitenejSim konektorem pro telefonni linky. Disponuje Sesti sloty oproti jeho pted-
chiidci RJ11, ktery jich ma pouze ¢tyfi. Konektory RJ11 a RJ12 jsou totozné a jejich rozdil
je pouze v tom, ze konektor RJ11 ma posledni 2 sloty volné. V dne$ni dobé jiZ neni prakticky
vyuzivan a jeho dostupnost na trhu je ¢im dal vice ,,horsi* z divodu nepotiebnosti. Tento
fakt je dan tim, Ze v dnes$ni dob¢ uz telefonni linky nejsou popularni a byly nahrazeny bez-
dratovymi technologiemi. Mizeme vsak naleznout piipady, kdy tento konektor nalezneme i
na novych zatizenich jakou jsou LEGO mindstroms ev3. Standart 6P6C ndm udava udaj, ze
se v konektoru nachdzi 6 slotl pro plochy kabel se Sesti Zilami a vSechny jsou zaplnéné.
Vyhodou tedy je u typu konektoru RJ12 vétsi pocet linek (o 2), pro predavani informaci.
Dale se miizeme setkat s oznadenim 6P4C, 6P2C, 4P2C. Cislo pied pismenem ,,C* ndm

udava kolik kontakt v konektoru je zapojenych.

Pro ukazkovy piiklad si zvolime oznaceni 4P2C. Pied pismenem C vidime Cislice 2 a tim
tedy se jedna, ze konektor ma pouze zaplnéné 2 sloty ze Sesti moznych. Z tohoto typu vy-
chéazi konektor RJ45, ktery je nejrozsifencjSim konektorem u sitovych kabeli UTP (krou-

cené dvoulinky). [23]

3.4 Platforma ARDUINO

Jedna se o platformu, kterd je zaloZena na jednoduse pouzitelné hardwaru a softwaru.
Arduino nabizi produkty od vyvojovych desek riiznych modelt. Tyto desky jsou schopny
Cist a zaroven predavat signaly. Platforma je ,,open source licence. Nabizi ndm software,
jehoz zdrojové kody jsou volné k dispozici. V komunité je velice obliben a diky tomu se
neustale diky programatoriim vyviji nové knihovny, které jsou uréené pro rizné senzory az
po nejriznéjsi automatizacni zatfizeni. Desky jsou dobife dostupné na trhu i z financ¢ni
stranky. Zafizeni se pohybuji v jednotkach stovek korun. Zalezi na zvoleném typu desky.

V dnesni dob¢ je zatizeni velice oblibeno mezi studenty, ale také pro domaci potieby. Jejich
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uzivatelé si radi naptiklad programuji riizna zatizeni pro domaci automatizaci. VSechny

desky Arduino jsou kompatibilni s grafickym vyvojovym prostfedim platformy. [24]

3.4.1 Historie

Projekt vznikl v Italském mésté Ivrea v roce 2005, ktery si daval za cil vytvofit jednoduchou
prototypovaci vyukovou platformu pro studenty. Diky tomu umozni studentovi jednoduché

pouzivani a rychly vyvoj. [24]

3.4.2 Typy moduli desek Arduino

3.4.2.1 LilyPad Arduino

Diky jeho malé velikosti a kulatosti je uréené pro projekty a prizptisobena na noseni
v e-textilu. Po celém obvodu desky se nachézi otvory, které se daji vyuzit 1 k uchyceni mi-
krokontroléru k textilu. Lze jej tedy jednodusSe pfisit k textilni latce a pouzivat jej napiiklad
k vytvoteni blikajiciho svetru nebo Cepice a vice podobnych textilnich projekti. Model ob-
sahuje 9 vstupnich/vystupnich pind z nichz 4 lze pouzit pro pulzni Sitkovou modulaci
(PWM) a 4 jako analogové vstupy. Pro komunikaci mezi pocitacem se na desce nachazi
micro USB konektor, diky kterému si miiZeme naprogramovat mikrokontrolér desky, jehoz
nazev je ATmega32u4. V neposledni fad€ se pro napdjeni celého obvodu vyskytuje konektor
pro pfipojeni baterie o hodnote napéti 3,7V. Diilezitou véci je také resetovaci tlacitko na levé

stran¢ desky. [25]

Obrézek 10 Deska LilyPad Arduino [25]
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3.4.2.2 Arduino Due

Dany model se vyznacuje jako prvni deskou od Arduina, kterd ma v sob& 32bitovy mikro-
kontrolér s jadrem ARM. Stejné jako u typu Arduino Mega se ve verzi Due nachazi 54 digi-
talnich vstupnich/vystupnich pinti, ze kterych je mozné pouzit jako PWM vystupy a dalSich
12 pro analogové vstupy, 4 UART porty, 2 digitaln¢ analogové prevodniky, resetovaci tla-
¢itko a tlacitko pro mazani. Napajeci konektor se nachazi vedle micro USB konektoru pro
propojeni s pocitacem. Vyrobce uvadi napéjeci napéti od 6V do 16V. Ideélni a doporucend

maximalni hodnota je 12V. [26]
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Obrazek 11 Deska Arduino Due [26]

3.4.2.3 Arduino Uno

Srdcem této verze je mikrokontrolér s oznac¢enim ATmega328P. Verze Uno je nejpouZziva-
néjSim modele na svété ze vSech modelti Arduino. Pro programovani na desce nalezneme 14
vystupnich/vstupnich digitalnich pint. 6 z nich je uréeno pro analogové vstupy. Obdobné se
nachazi na desce resetovaci tlacitko a USB-B konektor pro komunikaci. Provozni napéti
mikrokotroléru je 5V. Napdjeci napéti je v rozsahu 6-20V, pfi€emz 20V je maximalni hra-

ni¢ni limit pro spravnou funkénost desky. [27]

Obrazek 12 Deska Arduino Uno [27]
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3.4.2.4 Arduino Nano

Oproti ostatnim modelim se vyznacuje, tim ze postrada napdajeci konektor. Napdjen mutze
tedy byt bud’ mini-B USB kabelem, ktery slouZzi zaroven jako komunikac¢ni. Dal$i moZnosti
je napajeni pomoci zapojeni pini VIN (+) a GND (-). Hrani¢ni maximalni vstupni napéti u
verze Nano je stejna jak u verze Uno tj. 6V-20V. Z celkovych 14 digitalnich vstupnich/vy-
stupnich pinti lze 8 pinti pouzit pro analogové vstupni signaly. Ze zbyvajicich 6 je mozné

vyuziti jako PWM vystup. Mikrokontrolér na tomto modelu je ATmega328. [28]

Obrézek 13 Deska Arduino Nano [28]

3.4.2.5 Arduino Mega 2560

Jeho nazev je odvozen z ndzvu jeho mikrokontroléru, ktery nese oznaceni ATmega2560.
Z celé rodiny modeltt Arduino se jedna o nejdrazsi desku, jeji cena se pohybuje ve vysSich
jednotkach stovek korun. Na trhu mizeme naleznout kopie, které ndm nabizeji totozné pa-
rametry 1 vlastnosti desky s origindlnim modelem, ovSem cena u klonu je tfetinova. K dis-
pozici ma uzivatel 54 digitalnich vstupnich/ vystupnich pind. 16 z nich je mozné vyuzit pro
analogové vstupy a dalSich 15 slouZici pro PWM vystup. Déle se nachédzi na desce LED
dioda, ktera uzivateli indikuje nap4jeci napéti. Komunikace probiha pomoci USB-B konek-
toru. Pokud uzivatel nahraje $patn¢ fungujici program a dostane se do nespravné funkéni
¢asti programu, mize programator pouzit resetovaci tlacitko, které je k dispozici na desce.

Nap4jeci napéti se opét pohybuje v rozmezi 6V az 20V. [29]
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Obrazek 14 Deska Arduino Mega 2560 [29]

Pro realizaci modelu bylo nutné navrhnout desku plosnych spoji, na které je uchycena fidici

jednotka Arduino Mega vcetn¢ konektorti pro pfipojeni semaford. Pro realizaci byl zvolen

vvvvvv

3.5 EAGLE

Eagle je software pro automatizaci elektronického navrhu, tento program umoznuje navrha-
fam desek plosnych spoji propojovat elektrotechnicka schémata s naslednym umisténim
soucastek dle navrhare. Jeho nazev je zkratka z anglickych slov (Easily Applicable Graphi-
cal Layout Editor). Byl vyvinut némeckou spole¢nosti CadSoft Computer GmbH v roce
1988.

V programu se nejdiive navrhne elektronické schéma pomoci zvoleni dané kompo-
nenty. Pokud uzivatel nemiize najit v knihovné danou elektronickou soucastku, mtze si ji
navrhnout. KdyZ je schéma dle navrhu zhotoveno, prechazi se do ¢asti, kdy se soucéstky
rozmisti na desku dle uzivatele a nasledné¢ se mezi sebou propojuji ¢arami (vodici). Po kom-
pletnim navrhu desky je mozné si dany vzhled vytisknout nebo pfevést do urcitého formatu,
ve kterém se data posilaji vyrobci pro naslednou vyrobu desky plosnych spoji. Co se tyce
kompatibility s operacnimi systémy. Spole¢nost nabizi software pro 3 operacni systémy, kte-
rymi jsou Windows, Mac a Linux. Program Eagle nabizi pro osobni pouziti bezplatné sta-
Zeni, avSak tato verze je dale omezena i1 uréitymi moznostmi jakymi je napt. pocet realizo-

vanych schémat, ktery je omezen na dvé. Mezi dalsi patii pocet vodivych vrstev desky, jeji
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omezeni je pouziti maximalné dvou vrstev. V neposledni fad¢ velikostni ndvrh desky, jeji

maximalni velikost plochy miize byt 80 cm?.

Pro komercni vyuziti je mozné si zakoupit plnohodnotnou licenci. Licence neni neomezena,
a tak udava jeji spole¢nost moznost zakoupeni licence na mésic, rok nebo 3 roky, dle volby
zakaznika. Aktudlni cenik licenci je dostupny na webu spolecnosti. Eagle je velice zndmy a
v dnesni dob¢ hojn€ vyuzivany pro navrhy elektronickych schémat a zafizeni. Je zde také
moznost 3D vizualizace navrzené desky vcetné jejich soucastek. Navrhar tedy 1 vidi vzhled

samotného produktu, pfed naslednou vyrobou. [30]
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II. PRAKTICKA CAST
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4 NAVRH MODELU KRIZOVATKY

Kapitola se zabyva podrobnym popsanim navrhnutych ¢asti modelu kiizovatky. Pii vyvoji
se nejdiive navrhovala konstrukce modelu pomoci grafického navrhu jednotlivych kompo-

nent.

4.1 Konstrukce

4.1.1 Tvar k¥izovatky

Kftizovatka je tvofena z modult, kterych je na celkové plose desky mozné vyuzit 9. Pti po-
uziti 9 modularnich desek jsou rozméry celé kiizovatky 45 x 45 cm a ma charakter ¢tverco-

vého tvaru. [31]

4.1.2 Moduly desek

4.1.2.1 Graficky navrh

Veskeré komponenty byly navrzené v programu AutoCAD slouzici pro modelaci soucastek
ve strojirenstvi az po automobilovy prumysl. Oproti ostatnim programtim, kterych je na trhu
nespocet nabizi i vystupni format navrhu, ktery je mozné nasledné predat 3D tiskarné a nami
navrhnutou komponentu vytisknout. Cely koncept se skladd z mnoha soucasti, které ve fi-

nalni podobé¢ tvoii celistvou verzi a na pohled realisticky model dopravni kiizovatky.

Obrazek 15 Navrh kiizovatky
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4.1.2.2 Podkladova deska pro model

Pro ukotveni vSech komponent bylo nezbytné zvolit podkladovou desku, diky které budou
moduly pevné a nepohyblivé pro lepsi piehlednost a praci se zapojovanim komponent. Na
desce se pro systém uchyceni nachazi zarazky, do kterych se vlozi rohy modult desek (sil-
nice a chodniky). Po vloZeni silnice nebo chodniku do zarézek jiz neni mozné pohybovat
s modulem a stava se zafixovanou ¢asti na podkladové desce. Diky podkladové desce je
mozné sestavenou kiizovatku pienasSet na libovolné misto bez nutnosti rozebrani a nasled-

ného slozeni na novém misté.

4.1.2.3 Silnice kiiZovatky

Silnice je tvofena z n¢kolika €asti. Prvni ¢asti je samotna deska silnice bez prechodu a pruhd.
V mistech kde se mé nachéazet prechod a odbocovaci pruhy neni plocha vyplnéna materia-
lem. Tyto ¢asti jsou zvlast' vytisknuty a nasledné ptilepeny na nevyplnénd mista. Ve findlni
podobé pii dolepeni jizdnich pruhti a ptechodu je silnice hladka a zarovnana do roviny.
Deska silnice je 15cm Siroka a 15 cm dlouhd. V rozich se nachazi nohy, které jsou 6 cm

vysoké. SlouZi k uchyceni do zarazek podkladové desky.

Obrazek 16 Silnice s odbocovacimi pruhy
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4.1.2.4 Chodnik

4.1.2.5 Prechod pro chodce

Dalsi ¢asti jsou vytisknuté panely obdélnikového tvaru znacici prechod pro chodce. Pro vi-

zualni efekt pfipominajici realny prechod.

4.1.3 Navrh semaforu

4.1.3.1 Konstrukce semaforu

Semafor se sklada celkové ze dvou ¢asti. Prvni ¢asti je stoZar, na kterém jsou uchyceny jak
semafory pro auta tak i pro chodce. Stozar je tvaru pismene ,,L.* o nasledujicich rozmérech
120 x 98mm. Je rozde€len na 2 poloviny, které jsou spojeny diky dvéma koliktim a otvoriim
které tvoii mechanismus zamku. Druhou ¢ésti jsou samotné semafory, které jsou ve dvou
provedenich. Prvnim typem je semafor pro chodce, ktery obsahuje pouze dvé LED diody.
Druhym a zaroven poslednim typem je semafor pro automobily, ktery je tvofen ze tii LED

diod.

Obrazek 17 Konstrukce semaforu
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Obrazek 18 Vytisknuty semafor pomoci 3D tiskarny

4.1.3.2 Vnitini zapojeni LED diod

Zapojeni LED diod v samotném semaforu je realizovano pomoci spole¢ného vstupniho na-
péti 5V. Maximadlni prochézejici proud, ktery mize prochazet LED diodou, se pohybuje u
vétsiny béznych LED diod okolo 20 mA. Hodnota byva proménnd a zalezi na velikosti Led
diody a na jeho vyrobci, ktery tuto maximalni hodnotu uvadi. Pro spravné fungovani LED
diody a celé¢ tidici desky byl zvolen pfedfadny odpor o hodnoté 330 Q. Prochéazejici proud
dosahuje hodnoty 9mA. Tato hodnota proudu Led diodou je dostate€nd pro viditelnou sig-
nalizaci semaforu a zaroven je v bezpe¢nych hodnotach pro spravnou funkci LED diody dle

hodnot vyrobce. [32]
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Obrazek 19 Zapojeni LED diod
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5 NAVRH HARDWARU

Pro zapojeni veskerych semafora kiizovatky bylo nutné vytvofit uceleny koncept fidici jed-
notky s moznosti pfipojeni konektorti od semafort. K tomuto kroku bylo nezbytné navrh-
nout desku plosnych spojii, kterd bude osazena mikrokontrolérem Arduino a konektory pro

pfipojeni az 16ti semaford. [33]

5.1 Navrh DPS ridici jednotky

Navrhnutéd deska fidici jednotky obsahuje otvory pro uchyceni desky mikrokontroléru ar-
duino Mega. Pro nap4jeni celého obvodu slouzi 2 piny, které jsou pfipojenu na napajeci piny
mikrokontroléru +5V a GND. Pro lepsi praktické vyuziti a mozné budouci zmény je propo-
jeni mezi jednotlivymi LED diodami realizovdno pomoci jumpert, diky nimz se mtize ménit
vnitini zapojeni fidicich pini z desky mikrokontroléru. Dale se na samotné desce nachazi
indikacni dioda, kterd se pti vlozeni protikusu konektoru rozsviti a uzivateli signalizuje, Ze
semafor je spravné zapojeny. Pred kazdym vyvodem pinu se nachazi rezistor pro bezpecné
sviceni LED diody. Pro ptehlednost je kazdy port pojmenovan pismenem od A do P. Zak pfi
pripojeni daného semaforu, ktery je znacen také nazvy, ma vSechny potiebné informace pro

spravnou a funk¢éni realizaci kiiZzovatky.
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5.1.1 Schéma
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Obrazek 20 Schéma fidici jednotky

Na desce se nachazi 2 konektory pro propojeni napéjeni desky na 5V s arduinem. U kazdého
konektoru, ktery slouzi pro pfipojeni semaforu, se nachazi indika¢ni dioda s pfediadnym
rezistorem z diivodu ochrany LED diody. Pfi pfipojeni konektoru dojde k uzavieni elektric-
kého obvodu a zdk ma diky tomu zpétnou vazbu, ze semafor je zapojen spravné. Dale se
nachdzi u kazdého konektoru 3 vyvody, které jsou propojeny déle pomoci propojovacich
kabelti s arduinem. Tyto vyvody slouzi k rozsviceni a zhasnuti LED diody. Pfed kazdym
vyvodem se opét nachazi rezistor z divodu spravného priichodu elektrického proudu Led

diodou. [34]



UTB ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky 45

5.1.2 Design DPS

Obrazek 21 Design desky pro osazeni
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5.1.3 Vzhled DPS

o
e

Obrazek 22 Skutecny vzhled fidici desky
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5.2 Tabulka zapojeni pini

Slouzi k prehlednosti a informovanosti konceptu vnitiniho zapojeni. Zéci si tak dle tabulky
zjisti, ktery konektor od semaforu maji ptfipojeny do vybrané¢ho portu. Diky tomu se zak
podiva do tabulky a zjisti, jakd LED dioda odpovida fidicimu pinu pro rozsviceni a zhasnuti
semaforu. Vsechny semafory jsou zapojeny tak, aby odpovidaly i vice typtim semafort. Jak
jiz bylo zmin€no, na desce se nachazi 2 typy. Semafor pro chodce pln¢ koresponduje s fidi-

cimi piny pro stejné barvy semaforu nad silnici pro vozidla.

Pokud by vyucujici pedagog chtél zménit zapojeni, mize tento krok realizovat pomérné
snadno. Pfi demontazi plastového krytu Ize veskeré propojovaci kabely pozménit dle vlastni
libosti. Zde se nachazi urcita pravidla, ktera je potfeba dodrzovat v zavislosti na technickych
udaji fidici desky, aby nedoslo ke Spatnému zapojeni na piny mikrokontroléru, které nejsou

uréeny jako vystupni.
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Signalizace Pin zapojeni

Cervend

Signalizace Pin zapojeni Signalizace
Cervend Cervend

Signalizace
Cervend

Signalizace
Cervend

Pin zapojeni

Signalizace Pin zapojeni Signalizace Pin zapojeni
Cervend _ Cervend

Zelena

Signalizace Pin zapojeni
Cervend

Zelena

Obrézek 23 Tabulka zapojeni pinli desky
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6 SOFTWARE PRO REALIZACI PROGRAMOVANI KRIZOVATKY
6.1 Vyvojové prostredi
6.1.1 Arduino IDE

6.1.1.1 Popis programu

Vyvojové prostiedi Arduino IDE je ,,open-source* software. Jeho licence umoznuje sdilet
zdrojovy kod v ramci ptfedem definovanych podminek. Pouziva se pro programovani a na-
hravani kédu do desky Arduino. Je vhodna pro rtizné typy operacnich systémd, jakymi jsou
Windows, Linux a Mac OS. Podporuje programovaci jazyky, kterymi jsou C a C++. Pro-

gramy neboli kody napsané v aplikaci Arduino maji ptiponu souboru ,,.ino*. [35]

Po uspésné instalaci a spusténi se uzivateli zobrazi vychozi okno programu.

Nazev souboru _I I Verze aplikace

@ prvniprogram | Arduino 1.8.5 - O X
Lista menu

|Soubor Upravy Projekt Nastroje Napovéda

Panel nastrojt

prvniprogram

Textovy editor
pro psani kodu

— Nahréavaci info

Plocha pro zobrazeni
chybovych zprav
Informace o vybrané ___
desce a sérovém portu

Arduina/Gending Mega or Mega 2560, A

Obrazek 24 Aplikace Arduino IDE
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6.1.1.2 LisSta menu
e Soubor

Po kliknuti na tla¢itko ,,Soubor‘ v nabidce menu, zobrazi se seznam viz. obrazek nize.

Soubor Upravy Projekt Nastroje Napc

Novy Ctrl+N
Oteviit... Ctrl+O

Oteviit Piedeslé >
Projekty >
Piiklady >
Zaviit Ctrl+W

Ulozit Ctrl+S

UloZit jako... Ctrl+Shift+S

Nastavenfi strdnky Ctrl+Shift+P

Tisk Cirl+P
Vlastnosti Ctrl+Comma
Ukonéit Cirl+Q

Obrazek 25 Zalozka Soubor

6.1.1.3 Panel nastroji

Nahrat Otevrit Sériovy monitor

OvérFit Novy Ulozit
Obrazek 26 Panel nastroji

Ovérit
Slouzi a pouziva se ke kontrole kompilace napsaného kodu. Pfi netispéSné kompilaci pro-

gramu se objevi zprava v okné€ chyby s jejimi podrobnostmi.

Nahrat

Tlacditko ,,nahrat* po jeho stisknuti zkompiluje napsany kod. Pokud nastane chyba béhem
kompilace programu, zobrazi se uzivateli zprava o chybé. Po uspésném provedeni kompilace

koédu se nahraje kod na pripojenou desku Arduino.
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Pted nahranim souboru bychom si méli ovéfit jestli je zvolena spravnd vyvojova
deska Arduino a jeji komunikaéni port. Pro pfipojeni desky k pocitaci potfebujeme USB
pripojeni. Pokud byla provedena vysSe uvedend opatfeni, klikneme na tlaCitko ,,nahrat*.
Po nahrani souboru do desky Arduino si miizeme vSimnout blikani LED na desce. Tento d¢;

blik&ni netrva dlouho dobu, avsak pii pozorovani béhem nahravani mizeme tento jev spatfit.

Novy

Po stisknuti se otevie nové okno aplikace s moznosti psani nového programu pro vyvojovou

desku, zvoleného typu.

Otevrit

Pouziva se pro otevieni jiz zalozeného (vytvoreného programu). Po kliknuti na tlacitko se
zobrazi okno s ndzvy ptedchozich vytvorenych soubort a také dalsi tlacitko ,,Oteviit®, pro

vybrani souboru z libovolné slozky v pocitaci.

Ulozit

Plni funkei pro uloZeni dosavadné napsané¢ho kodu v otevieném souboru.

Sériovy monitor

Nachazi se na pravé strané ity nastroji. Po zvoleni tlacitka se otevie okno, které se nazyva
sériovy monitor. Sériovy monitor se pouZziva pro vypisovani dat z Arduina. Pro jeho sprav-

nou funkci je potfebné mit vybran spravny port.
6.1.2 Realizace programu

6.1.2.1 Vstupni a vystupni funkce Arduina

Piny Arduino desky jsou ve vychozim nastaveni nakonfigurovany jakou vstupni piny. Neni
potieba je znovu deklarovat jako vstupni piny pomoci ptikazu pinMode(), kdyZ jsou pouzi-
vany jako vstupy. Piny nastavené jako pinMode(pin,INPUT), k nimZ neni nic pfipojeno pfi-

padné jsou k nim pfipojené vodice bez nasledného ptipojeni k jinym obvodi, mohou hlasit
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nahodné zmény stavu pint. Tyto ndhodné stavy jsou dany tim, Ze zachycuji elektricky Sum

z okoli.

Dalsi mozné nastaveni pinu je pomoci vestavéného rezistoru. V ¢ipu ATmega jsou
zabudovany pull-up rezistory. Tyto vestavéné pull-up rezistory jsou dostupné nastavenim
pinMode() jako INPUT PULLUP. Tenhle zptsob invertuje chovéani rezimu INPUT, kde
znamena, Ze hodnota logické hodnoty 1 (HIGH) indikuje vypnuty senzor a logicka hodnota
0 znaci stav (LOW) a zapnuti senzoru. Hodnota rezistorii zvisi na pouzitém mikrokontro-
1éru. Vétsina desek Arduino ma vestavéné pull-up rezistory mezi hodnotami 20 kQ a 50 kQ.
Naptiklad na desce Arduino Due se hodnota rezistorti pohybuje v rozmezi od 50 kQ do 150

kQ. Pfesnou hodnotu vzdy nalezneme v datovém listu daného mikrokontroléru.

6.1.2.2 Definice vstupnich a vystupnich pinii

Programovatelné desky Arduino disponuji vétsim poctem vstupnich a vystupnich pint. Piny
lze nasledné nakonfigurovat tak, aby byly schopné pfijimat vstupni signaly nebo dané in-
strukce posilat do dal§iho modulu nebo elektronické soucastky. Definovani pint 1ze provést

dvéma zplsoby:

Pouziti funkce pinMode()

Pouziva se k definovani pinti. Danou funkei specifikuje programator dany pin, aby fungoval
vystup nebo vstup. Piny u Arduino desek jsou ve vychozim nastaveni nastaveny jako vstup.
Je moZné povolit interni ,,pull-up* rezistory v reZimu INPUT PULLUP. Konfiguraci pint
lze nastavit tfemi moznostmi, které jsou nésledujici INPUT, OUTPUT nebo

INPUT PULLUP.
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1 wvoid setup { } {

3 pinMode ( 15 , OUTPUT ) ;

9 digitalWrite ( 15 , HIGH )} ;
10 delay ( 1000 )
11}

Obrézek 27 Ptiklad zépisu pinMode():

Pouziti proménnych
Proménné v programovani slouzi k ukladani dat. Ptikaz proménné se sklada z jejiho typu,
nazvu a hodnoty. Proménné 1ze také vyuzit k deklaraci pinti desky Arduino.

int pin = 15;

Obrazek 28 Ptiklad zapisu proménné

Na vyse uvedeném piikladu je vytvofend proménna, jejiz typ je ,,int“, nazev je ,,pin“ a ma
hodnotu ,,13*. Timto jsme si definovali proménnou, kterou mizeme pouzit v dalSim kroku

definovani.

1 int pin = 15;
3 wvolid setup () {

5 pinMode { pin , OUTPUT )} ;

11 digitalWrite { pin , HIGH } ;
12 delay ( 1000 ) ;
13}

Obrazek 29 Ptiklad zapisu pinMode() pouzitim proménné

Rozdil mezi zapisy je v definovani pinu desky Arduino. Vyhodou definovani pinu

pomoci proménné je v prehlednosti kodu a také jednoduchosti dal§iho pouziti. Uzivatel si
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nemusi pamatovat, jaké ¢islo méa dany pin a pii vhodném pojmenovani promeénné se 1épe

r

zorientuje pfi hledani ¢isla pinu.

6.1.2.3 Nastaveni sériové komunikace

Sériova komunikace slouzi k vypisu dat v sériovém portu. Piikaz pro vypsani hodnot ¢i textu
muze mit vice variant. Data se vypisuji v podobé textu ASCII, ktery je pro ¢lovéeka cCitelny.
Data na port miizeme odesilat nebo je vypisovat. Zalezi na daném pouziti, pro ktery se uzi-

vatel rozhodne v ramci situace provedeni kodu.

K vypisu dat na sériovy port se pouziva piikaz ,,Serial.print()*“. Mezi jednoduch¢ zavorky se

dava parametr ¢i obsah,, ktery se mé vypsat na sériovém monitoru.

Naptiklad:

roid setup() {

Serial.begin(5600); //otevie sériovy port na 9600 bps

void loop () {

Serial.print("123"); //vypis textu "123" na sériovy port

Obrazek 30 Ukazka vypisu na sériovy port

Na vySe uvedeném obrazku je nazorny priklad realizace vypisu textu ,,123% na sériovy mo-
nitor. Pro spravnou funk¢nost je dilezité do funkce ,,setup() zadat ptikaz pro otevieni
portu pro sériovou komunikaci ,,Serial.begin()*“. Jako jeji parametr je nezbytné uvést rych-

lost komunikace, ktera je v jednotkach ,,bps‘ — zkratka z angl. slov,, bits per second*. Poté
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jiz sta¢i do hlavni programové smycky ,,loop* zadat ptikaz pro samotny vypis s textem,

ktery chce uzivatel vypsat.

Lze také pouzit ptikaz pro vypis textu ,,Serial.println()*“. Oproti piedchozimu pii-
kazu se li$i pouze v tom, Ze vypisuje dany obsah vzdy na novy fadek. Vypis je tim padem
prehledn&jsi pro uzivatele a jednodussi pro zorientovani. Vypis na sériovou komunikaci lze

pouzit pro vypsani hodnot ze zapojenych senzorti nebo pro odladéni dané ¢asti programu.

6.1.2.4 Vytvoieni proménné s datovymi typy

Datové typy proménnych jsou pouzivany a vyuzivaji se k identifikaci typu dané proménné
a také souvisejicich funkei pro praci s daty. Jejich pouziti slouzi k deklaraci funkci a pro-

ménnych. Datové typy, které se pouzivaji v Arduino jsou nasledujici a uvedeny nize.

void Data typ

Datovy typ void urcuje sadu hodnot, ktera je prazdné a jeji pouZiti je pouze k deklaraci
funkei. Jelikoz se jedna o prazdnou sadu hodnot, jeji navratovy typ nevraci Zddnou hodnotu,

pii vyvolani dané smycky.

int Data typ

Pouziti nalezneme na misté, na kterém vime, ze bude v dané proménné uloZeno celé ¢islo,
jako jsou napiiklad &isla -6, 5, 10, - 155. Cisla mohou byt i zaporného typu. Celodiselné
datové typy vystupuji pod nazvem ,,int“. Tento typ se povazuje za primarni datovy typ
k ukladani ¢isel. Velikost celo¢iselného datového typu ,,int* jsou 2 bajty, Iépe feceno 16 bitt.
Rozsah celociselného typu je v rozmezi ¢isel od zaporného ¢isla -32768 az po Cislo 32767.
V deskéach Arduino UNO nebo ATmega se ukladéa datovy typ int hodnotu pomoci 2 bajti. U
desek jako jsou Arduino Due a Zero se uklada a zabira v paméti 32bitti, jinak feCeno 4 bajty.
Zaporné Cislo je ulozené ve formée doplinku 2, kde nejvyssi bit nebo znaménkovy je oznacen

jako zaporné ¢islo.
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int c; // deklarace proménné

int d = 6 // hodnota 6 pritrazend proménné d

e

Obrazek 31 proménna int

Char Data typ

Do datového typu char mizeme ulozit libovolny pocet libovolny pocet znakové sady. De-
klarovany identifikator jako znak se stdva znakovou proménnou. Typ char se v mnoha pii-
padech oznacuje jako celoc¢iselny typ proménné. Je to z toho diivodu, Ze symboly nebo pis-
mena, kterd jsou pfifazena proménné v paméti, reprezentuji pritazené ¢iselné kody a ty jsou
pouze celociselna. Velikost char datového typu znaku je minimalné 1 bajt nebo 8 bitl. Na-

priklad znak ,,B*“ ma hodnotu v tabulce ASCII 66.

char text = 'B' ; // datovd proménnd text s uoZenou hodnotou B

Obrazek 32 proménna char
Float Data typ

Cislo, které neni celoCiselné a ma desetinnou nebo zlomkovou ¢ast je povazovano za ¢islo
s plovouci desetinnou ¢arkou. Naptiklad ¢islo ,,1,23% je s plovouci desetinnou ¢arkou. Za-
timco Cislo 25 je celé ¢islo, ,,25.0 je plovouci €islo s desetinnou ¢arkou. Plovouci ¢isla mo-

hou byt zapséna v exponencialnim formatu. Cisla datového typu mohou byt velka v rozsahu

od -3,4028235E+38 az 3,4028235E+38. Velikost typu ,,float” je 32 bitt.

float cislo = 3.2; // deklarace proménné cislo typu float s hodnotou 3,2

Obrazek 33 proménna float
Double Data typ

Pouziva se také pro zpracovani Cisel s plovouci desetinnou ¢arku nebo desetinnych ¢isel
podobné jako piedchozi datovy typ ,,float”. Oproti typu float zabira datovy typ double dva-
krat v&tsi pamet'ovy prostor. Rozdil pfi pouziti je ve vétsi piesnosti a zminéného rozsahu.
U desky arduino Due je jeho velikost v paméti 64 biti a u desek ATmega a UNO je pame-

tova velikost polovicni tedy 32 bitt.

double body = 32.3 // deklarace proménné body typu double s hodnotou 32.3

Obrazek 34 proménna double
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Unsigned int Data typ

Rozdil oproti pouziti pouze celo¢iselného typu int a unsigned int je, ze datovy typ unsigned
uklada do paméti pouze kladné hodnoty proménné. Rozsah unsigned int datového typu je
od hodnoty 0 az do ¢isla 65 535. Uklada hodnotu az do 16 bitli. Rozdil mezi datovym ty-
pem je signed a unsigned je znaménkovy bit. U 16ti bitového ¢isla je 15 bith interpreto-
vano s doplitkem 2. Horni bit je interpretovan jako zaporné nebo kladné ¢islo. Pokud se

¢islo povazuje za zaporné, horni bit ma hodnotu ,,1%.

unsigned int pinlED = 8 ; // deklarace proménné pinLED typu unsigned int s hodnotou 8

Obrazek 35 proménna unsigned int

Short Data typ

Opét se jedna o celoCiselny datovy typ, ktery do paméti uklada 16bitova data. Rozsah u da-
tového typu short je od zaporného ¢isla -32768 az do hodnoty 32767. Naptiklad Arduino
desky zalozené na mikrokontroléru ARM nebo ATmega obvykle ukladaji datvou hodnotu
16 bitd.

short pin = 7; // deklarace proménné pin typu short s hodnotou 7

Obrazek 36 proménna short

Long Data typ

Datovy typ long je povaZovan za proménnou rozsifené velikosti, které zabiraji a ukladaji 32
bitl. PouZiti nalezneme napiiklad na takovém misté, kde jiz vime, Ze proménna bude praco-
vat s velkymi Cisly. Pfi pouziti celych ¢isel by mélo aspon za jednim z ¢isel nasledovat pis-

meno ,,L*“, diky tomu se vnuti proménné, aby bylo ¢islo datového typu long.

long rychlost = 197000L; // deklarace proménné rychlost typu long s hodnotou 197000

Obrazek 37 proménna long

Unsigned long Data typ

Stejné jako u long typu zabird unsigned long 32 bitd. Rozdil je v tom, Ze u typu long lze
ukladat ¢islo se zapornou hodnotou. U typu unsigned long se neuklada zaporné ¢islo. Zna-

mena to, ze rozsah, ktery je v zdporném rozmezi u predchoziho typu, je dvojnasobny
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v kladné hodnoté. Proménna s datovym typem unsgined long miize nabyvat velikost od 0 do

4294 967 295.

unsigned long wvar = 2255123698;

// deklarace proménné var typu unsigned long s hodnotou 2255123698

Obrazek 38 proménna unsigned long
Byte Data typ

Je povazovan za ¢islo bez znaménka, které uklada do paméti s rozsahem od 0 do 255. Zabira

velikost 8 bita.

byte ¢ = 30 ; // deklarace proménné c typu byte s hodnotou 30

Obrazek 39 proménna byte

Word Data typ

Stejné jak u typu byte je datovy typ word €islo bez znaménka. MiZze nabyvat kladné hodnoty

v rozmezi od ¢isla 0 do 65 535. Jeho velikost ¢ini 16 bitu.

word f = 5000 ; // deklarace proménné f typu word s hodnotou 5000

Obrazek 40 proménna word

6.1.2.5 Podminkové prikazy

Po zadani ptikazu if se provede blok kodu, jehoz zadand podminka je pravdiva. Pokud je
podminka nepravdiva, provede se dalsi blok kod else. Ptikazy if, else if a else jsou soucasti
podminénych piikazi, které se pouzivaji k provedeni urcitych ¢asti kodu na zaklad€ rozho-

dovaci podminky.

Ptikaz if vykona blok kodu, pokud jeho podminka je pravdiva.

Obrazek 41 Ukéazka podminky if
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if (x > 5) {
// blok kdédu, ktery se md provést, pokud je podminka pravdiva
} else {
// blok kédu, ktery se mad provést, pokud je x men3i ne

[N¢
(@
'—l \
wn

'_l
0

(@]

Obrazek 42 Ukazka podminky else

(x> 5) |
// blok kodu, ktery se ma provést, pokud je x vétsi nez 5 pravdivé
}oelse if (x == 3) {
// blok kodu, ktery se ma provést, pokud je x men3i neZ 5 nepravdivé a x rovno éislu 3 je pravdiva
} else {
// blok kbdu, ktery se md provést, pokud je x mensi neZ 5 nepravdivé a x rovno ¢islu 3 je nepravdivé

Obrazek 43 Ukazka podminky else if

6.1.2.6 Vytvoieni funkce

Funkce umoznuji rozdélit konkrétni kod do riiznych funkci, kde kazda funkce plni

konkrétni ukol v programu. Funkce jsou vytvareny k provadéni tkolu vicekrat v programu.

Jednou z vyhod pouzivani funkeci je, Ze se programétor vyhne nutnosti psat stejny kod znovu,

coz Setii pamét’ a Cas. Pokazdé kdyzZ je funkce zavolana, pouZziva se pouze jednou napsany

kod. Funkce také slouzi k rozdéleni programu na jednotlivé useky, diky nimz se stava kod
e

,jednodussi“ 1épe pochopitelny a modularné;jsi. Tento fakt mé i dopad na samotnou ¢itelnost

celého kodu programu.

Arduino ma dvé bézné funkce. Prvni z nich je setup() a loop(). Tyto dvé funkce jsou volany
automaticky na pozadi. Kod, ktery se ma provést ve funkci je uzavien slozenymi zavorkami.
Funkce setup() obsahuje pocatecni cast kddu, ktera se provede pouze jednou, ihned po za-
pnuti mikrokontroléru. Této funkci se fika pfipravny blok, kde se nastavuji piny na vstupni
nebo vystupni funkci. Loop() je hlavni programova smycka, kterd se vykonava neustale do-
kola. Obsahuje ptrikazy, které se po provedeni znovu opakuji. Této ¢asti je fikd provadéci

blok.
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(o )
'

"setup" program

{

"loop" program

Obrazek 44 Kostra programu [36]

Deklarace funkce

Je n¢kolik pravidel, které je potfeba dodrzovat pro spravné fungovani funkce. Jednim z pra-
videl je, ze funkce musi mit jedine¢ny nazev. Dal§im pravidlem je obsaZeni navratové hod-
noty funkce. Po navratovém typu a nazvu funkce nasleduji zavorky, do které se mize ale i
nemusi psat parametr, ktery je zavisly na navratovém typu funkce. Posledni podminkou pro
spravné fungovani funkce je pouziti slozitych zavorek téla funkce. Kdd napsany mezi témito

zavorkami je télem dané funkce.

Pro funkci potfebujeme navratovy typ. Do proménné miZzeme napiiklad ulozit navratovou
hodnotu funkce. Navratovy typ mize byt pouZzit libovolny datovy typ napft. int, float nebo
char a dal$i dostupné. Dale se skladd z nazvu funkce. Poté zahrnuje parametr nebo vice pa-
rametrd pfedané funkci. Parametry jsou definovany jako proménné, které se pouzivaji k pre-
davani dat funkci, na zdkladé kterych funkce vyhodnoti odpovéd’. Tyto parametry se nazy-

vaji argumenty funkce.
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int nasobeni(int x, int y){ //ndzev funkce nasobeni s datovim typem int a s parametry int x a int y

int vysledek; [ [vytvofeni proménné visledek
vysledek = x * y; [ [vynasobeni proménné x a y s naslednym uloZenin vysledku do proménné vysledek
return vysledek; [ navratova hodnota funkee proménnd vysledek

Obrazek 45 Ukazka vytvoreni funkce
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7 SADA RESENYCH ULOH PRO REALIZACI KRIZOVATKY

Sada obsahuje n€kolik ukdzkovych uloh vcetné jejiho feSeni. Kazda uloha nema pouze jedno
feSeni. Zak se muze ke spravnému vysledku dostat i pomoci jiného vlastniho feSeni. Zde se
nabizi zaroven vice variant feSeni, které davaji studentovi uréitou volnost a predstavivost

béhem realizace.

Vyucujici pedagog ma kdykoliv moznost pozménit zapojeni pinti v desce, a zak musi
op¢t prizplisobit programovani jinému vnitinimu zapojeni modelu kiizovatky. Prace s mo-
delem se da pojmout i formou skupinové vyuky. Vyucujici mize rozdélit zaky do skupin po
uréitém poctu studentli. Dalsi alternativou je individualni prace studenta na realizaci kiizo-

vatky a jeho zprovoznéni. [37]

7.1 Uloha ¢&. 1 — semafor pro chodce s pouZitim funkce

Cile vyuky:

Z4ci budou schopni rozpoznat elektronické propojovaci ¢asti modelu od mechanickych.
Z4ci dokazi rozlisit semafory a konektory, pro spravnou identifikaci a propojeni.

Zaci rozviji vlastni predstavivost, na zakladé které upravuji zapojeni kiizovatky.

Zaci dokazi propojit semafor pro chodce s Fidici jednotkou.

Zaci dokazi propojit fidici modul s poéitadem.

Z4ci zvladnou napsat program pro zprovoznéni semaforu.

Z4ci budou schopni nahrét program pies poéita¢ do Fidici jednotky Arduino.

Pomiicky:
Model kiizovatky s veSkerymi komponenty

Pocitac s nainstalovanym grafickym prostfedim Arduino IDE

Rozsah:

2x45 min.



UTB ve Zliné, Fakulta aplikované informatiky 63

Zadani

1. Vyberte z dostupnych komponent semafor a desku a néasledn¢ semafor do desky ptipev-

néte.
2. Vyberte si port B na fidici jednotce Arduino pro zapojeni semaforu.
3. Zapojte konektor od semaforu pro chodce oznacenym ¢islem 3 do fidici jednotky.

4. Vytvoite funk¢ni program dle ukazkového programu nebo na zdkladé vlastni predstavi-

vosti pro funkci semaforu pro chodce.
5. Nahrajte program do fidici jednotky.

6. Otestujte a zkontrolujte vizualni funkci modelu semaforu chodce.

1. Uchyceni semaforu do desky

Ze vsech komponentd, které jsou k dispozici v krabici, nalezneme dil na nize uvedeném ob-

razku.

Obrazek 46 Deska pro semafor
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Deska na semafor mé v jednom rohu otvor. Tento otvor slouzi pro uchyceni nami vybraného

semaforu. Druhou potfebnou komponentou je samotny semafor.

Obrazek 47 Samostatny semafor

Po nalezeni semaforu a desky, spojime tyto dvé komponenty. Otvorem desky nejprve pro-
vleCeme 4 kabely s konektory na konci. Poté staci dotlacit semafor do desky a vysledné

uchyceni by mélo vypadat stejn€ jak na obrazku pod timto textem.

Obrazek 48 Spojend deska se semaforem
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Kdyz mame dily spojené do sebe, polozime semafor s deskou do podkladové desky
na pfislusné misto, kde chceme mit umistén semafor. Na podkladové desce se nachazeji
plastové kotvy. Kazd4 kotva slouzi pro ukotveni rohu desky se semaforem. Do naseho zvo-
leného mista se ¢tyfmi kotvami umistime desku se semaforem a nasledné zatla¢ime desku

mezi kotvy, dokud se nebude deska dotykat podkladové desky viz. obrazek.

Obrazek 49 Uchyceny semafor do podkladové desky

2. Zvoleni portu semaforu
Na fidici jednotce se nachazi 16 porti, do kterych miizeme zapojit semafor. Napiiklad si
muzeme zvolit ,,port B“. Podivime se do tabulky s porty a zjistime si ¢isla pinl zapojeni,

které¢ budeme potiebovat pfi programovani fidici jednotky.
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Signalizace Pin zapojeni

Cervena

Zelena

32

Obrazek 50 Zvoleny port B

3. Zapojeni semaforu do Fidici jednotky

Na kazdém semaforu se nachézi stitek s ndzvem, ktery slouzi pro identifikaci spravného ko-
nektoru. Semafory pro chodce maji vzdy oznaceni pismenem od A do D s €isly 3 a4. Vyberte

si libovolny semafor a zapojte jeho konektor s ¢islem 3 do portu B.

4. Vytvoreni funkéniho programu

Nejprve je potieba definovat piny portu B, do kterého jsme pfipojili semafor. Dle tabulky
zapojeni si zjistime ¢isla pinti portu B. V ptipadé semaforu pro chodce pottebujeme pro re-
alizaci pouze 2 piny, které nam signalizuji barvy zelenou a ervenou. Cisla pinti jsou 33 pro

¢ervenou LED diodu a 32 pro zelenou.

Ve funkei ,,setup()* musime nastavit piny pro zelenou a ¢ervenou LED diodu jako vystupni

pomoci piikazu pinMode.

V hlavni programové smycce ,,Joop()*, kde se volaji ostatni ndmi napsané funkce, volame
funkci ,,semaforChodec()* s parametry 4000 a 2000. Tyto parametry nam udavaji ¢as, jak

dlouho bude svitit ¢ervena a zelena LED dioda na semaforu.

V posledni ¢asti programu je samotnd funkce ,,semaforChodec(), kterd ndm zajistuje

funkci semaforu.
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1 int cervenaldAl = 33; //definice pinu pro cervenou LED diodu na PORTU B
2 int zelenaA3 = 32; //definice pinu pro zelenou LED diodu na PORTU B
4

5 void setup() {

6

7 pinMode (cervenalA3, OUTPUT) ; //nastaveni pinu cervenalA3 na vystup

pinMode (zelenalA3, OUTPUT); //nastaveni pinu zelenalA3 na vystup

10}
11

12 void loop() {
13

14 semaforChodec (4000, 2000) ; //volani funkce semaforChodec()

15

16}

17

18 void semaforChodec(int cervena,int zelena) {

19 digitalWwrite (cervenaA3, LOW); //nastaveni pinu na hodnotu 0 - LED &ervena sviti
20 delay (cervena); //zpozdéni 10s - &ervena LED dioda sviti

21 digitalWwrite (cervenahA3, HIGH); //nastavenl pinu na hodnotu 1 - LED &ervena nesviti
22 digitalwWwrite (zelenah3, LOW); //nastaveni pinu na hodnotu 0 - LED zelena sviti
23 delay (zelena); //zpozdéni 10s - zelena LED dioda sviti

24 digitalwWrite (zelenal3, HIGH); //nastaveni pinu na hodnotu 1 - LED zelena nesviti
25}

Obrazek 51 Ukazkovy program pro semafor chodce

5. Nahrani programu do fidici jednotky Arduino

Pokud je kod programu semaforu pro chodce hotovy, propojime fidici jednotku s pocitacem

pomoci kabelu.

--
M &

L)

Obrazek 52 Propojovaci kabel mezi PC a fidici jednotkou [38]

Po propojeni pocitace a fidici jednotky zkontrolujeme propojeni na portu USB a zvolenou

desku mikrokontroléru Arduino Mega.
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Kontrola funkénosti naprogramovaného semaforu pro chodce

Pokud jste ispé$né nahrali program do fidici jednotky. Zkontrolujte, jestli zapojeny semafor
sviti a funguje spravné dle Vaseho programu. V ptipad¢ ukédzkového programu uvedené¢ho
vyse, se na semaforu pro chodce rozsviti cervena LED dioda na 4 sekundy a néasledné zelena

na 2 sekundy.

Bonusovy tkol

Upravte parametry funkce, aby na semaforu pro chodce svitila zelena LED dioda 6 sekund

a Cervena 5,5 sekundy.

7.2 Uloha ¢&. 2 — semafory pro auta s pouZitim sériové komunikace a p¥i-
kazu switch

Cile vyuky:

Z4ci rozviji ziskané piedchozi znalosti.

Z4ci budou schopni zménit program, aby fungoval jiny semafor.

Z4ci budou schopni komunikace s ¥idici jednotkou po sériové lince.

Zaci zvladnout upravit prikaz switch.

Pomiicky:

Model kiizovatky s veSkerymi komponenty

Pocitac s nainstalovanym grafickym prostiedim Arduino IDE
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Rozsah:

2x45 min.

Zadani:

1. Vyberte z dostupnych komponent semafor a desku a nasledn¢ semafor do desky ptipev-

néte.
2. Vyberte si porty A, B, E, F na fidici jednotce Arduino pro zapojeni semafor pro auta
3. Zapojte konektory od semafori pro auta s Cisly (1,2) do fidici jednotky

4. Vytvorte funk¢ni program dle ukazkového programu nebo na zakladé vlastni predstavi-

vosti pro funkci semaforti pro auta s pouzitim sériové komunikace.
5. Nahrajte program do fidici jednotky.

6. Otestujte a zkontrolujte vizualni funkci modelu semaforti pro auta.

2. Zvoleni komponent a uchyceni

Z dostupnych komponent vyberte 2 semafory. Poté oba semafory upevnéte libovolné do
desek urcenych pro semafory. Nasledné kabely s konektory prostréte pod ostatnimi deskami

k tidici jednotce.

- am m

Obrazek 53 Zvolené a uchycené komponenty
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3. Zvoleni porti semafori

Po tspéSném uchyceni semaforti najdéte na desce porty s ozna¢enim pismen ,,A%, ,, B, | E

a,F

Signalizace

Cervena

Zelena

Pin zapojeni

PORT A

35

37

36

Signalizace

PORT B

Pin zapojeni

Cervena 33
~ Oranjovd 34
Zelena 32

Obrazek 54 Ptipojeni prvniho semaforu do porti A a B

Signalizace
Cervend

Zelena

Pin zapojeni

24

Signalizace
Cervend

Zelena

Pin zapojeni

Obrazek 55 Ptipojeni druhého semaforu do porti E a F

Diky tabulce, vidime ¢isla pini, ktera budeme pottebovat béhem psani programu pro sprav-

nou funkci semaforu.

Konektory od kabelu semaforii s ¢isly (1, 2) zapojte do prisluSnych portii (A, B, E, F)

ridici jednotky.
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4. Vytvoreni funkéniho programu

Nejprve je potiebné si definovat piny porti pomoci pfedchoziho obrazku.

int semaforAlcervena = 22; //definice pinu pro &ervenou LED na portu E
int semaforAloranzowva = 25; //definice pinu pro oranfovou LED na portu E
int semaforAlzelena = 24; //definice pinu pro zelenou LED na portu E
int semaforA2cervena = 4; //definice pinu pro &ervenou LED na portu F
int semaforAZoranzova = 3; //definice pinu pro oranZovou LED na portu F
int semaforAZzelena = 2; //definice pinu pro zelenou LED na portu F
int semaforBlcervena = 35; //definice pinu pro &ervenou LED na portu A
int semaforBloranzova = 37; //definice pinu pro oranZovou LED na portu A
int semaforBlzelena = 36; //definice pinu pro zelencu LED na portu A
int semaforB2cervena = 33; //definice pinu pro &ervenou LED na portu B
int semaforB2oranzova = 34; //definice pinu pro oranfovou LED na portu B
int semaforB2zelena = 32; //definice pinu pro zelencu LED na portu B

Obrazek 56 Definice pintl zapojeni
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V druhém kroku je dulezité nastavit ve smycce ,,setup() ptikaz pro zapnuti komunikace se

sériovym monitorem a nasledné definovat v§echny ptedchozi piny jako vystupni.

void set

o ()

Serial.begin (5600); //Nastaveni funkce sériového monitoru

//nastaveni prom&nnych jako vystup

pinMode (semaforAlcervena, OUTEUT);

pinMode (semaforAloranzova, OUTEUT);

pinMode (semaforAlzelena, OUTEUT);

pinMode (semaforhZ2cervena, CUTEUT);

pinMo

= (semaforfiloranzova, OUTEUT);

pinMode (semaforAZzelena, OUTEUT);

pinMode (semaforBlcervena, CUTPUT);

pinMode (semaforBloranzova, OUTEUT);

pinMode (semaforBlzelena, COUTEUT);

pinMo

l= (semaforB2cervena, OUTEUT)

pinMode (semaforB2Zoranzova, OUTEUT);

pinModes (semaforB2zelena, COUTEUT);

//nastaveni hodnoty pinu pro Cervené LED diody na hodnotu LOW - LED sviti

digitalWrite (semaforAlcervena, LOW);

digitalWrite (semaforAZcervena, LOW);

//nastaveni hodnoty pinu pro oranZové a zelené LED diody na hodnotu HIGH - LED nesviti
digitalWrite (semaforAloranzova, HIGH);

digitalWrite (semaforA2oranzova, HIGH);

digitalWrite (semaforBloranzova, HIGH);

digitalWrite (semaforBZoranzova, HIGH);

Obrazek 57 Smycka setup()

Nejdfive jsme si nastavili komunikaci se sériovym monitorem pomoci piikazu
Serial.begin(9600). Cislo v zavorkach nam udava rychlost v jednotkach baud. V dalgi &asti
kodu jsou vSechny definované piny nastaveny jako vystupni. V posledni ¢asti jsou na piny
cervenych LED zapsany hodnoty LOW, aby nam pfi spusténi programu svitily cervené LED
diody. U ostatnich LED diod (oranZové a zelend) jsou hodnoty nastavené na HIGH, diky
kterym nam ostatni LED diody nesviti.
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void loop() {

Serial.println("Zadejte pismeno semaforu:"): //vypis na textu na sériovy monitor

while (serial.available() == 0) {} //smyéka na ¢ekani na data

int data = Serial.read(); //read until timeout //uloZeni hodnoty ze sériového monitoru do proménné data
switch (data) //vytvofeni prikazu switch na proménnou data

//- dle hodnoty proménné data se provede urdity case

case "A'": //pokud je proménna data A provede se funkce semaforAlAZ

semaforAlAZz (2000, 2000, 4000); //provedeni funkce

break; //pfikaz break - timto pfikazem musi konéit kaZdy "case"
case '"B': //pokud je proménna data B provede se funkce semaforBlB2

semaforB1B2 (2000, 2000, 4000); //provedeni funkce

break; //pfikaz break - timto pfikazem musi konéit kaZdy "case"
default: //vychozi hodnota piikazu switch

serial.printin("Zadejte spravné pismenc semaforu"); //vypis na textu na sériovy monitor

break; //ptikaz break - timto pfikazem musi konéit kaZdy "case"

Obrazek 58 Smycka loop()

Ve smycce ,,loop()“ jsme si jako prvni ptikaz vypsali text ,,Zadejte pismeno semaforu®, aby
uzivatel véd¢l, ze mé zadat pismeno daného semaforu pro jeho spusténi. Poté se v programu
nachazi dalsi ptikaz a tim je cyklus ,,while®, ktery ¢eka na data zadané ze sériového moni-
toru. DalSim ptikazem je proménnd pro uloZeni hodnoty zadané do sérového monitoru.
V dalsim kroku je provedeni piikazu switch, ktery ma v sob¢ ptikazy které ma provést v za-
vislosti na zadaném pismenu v sériovém monitoru. V posledni ¢asti programu jsou defino-
vany funkce semaford s ndzvy semaforA1A2 a semaforB1B2.

void semaforAlAZ (int cervenaAl, int oranzovaAl, int zelenaAl) {
Serial.println("zZadali jste semafor A. Prosim Cekejte na provedeni funkce"); //vypis textu na sério.

digitalwrite (semaforAlcervena, LOW); //nastaveni pinu na hodnotu 0 — LED &ervena sviti
digitalWrite (semaforA2cervena, LOW); //nastaveni pinu na hodnotu 0 - LED &ervena sviti
delav (cervenadl) ; //zpozd&ni 25 — &ervend LED dioda sviti

digitalWwrite (semaforAloranzova, LOW); //nastaveni pinu na hodnotu 0 — LED oranZova sviti
digitalWrite (semaforAloranzova, LOW); //nastaveni pinu na hodnotu 0 — LED oranZova sviti
delay (oranzovadl) ; //zpozd&ni 25 - oranZova LED dicda sviti
digitalwrite (semaforAlcervena, HIGH); //nastaveni pinu na hodnotu 1 — LED &ervenad nesviti
digitalWrite (semaforAZcervena, HIGH); //nastaveni pinu na hodnotu 1 — LED ¢ervenad nesviti
digitalWrite (semaforAloranzova, HIGH); //nastaveni pinu na hodnotu 1 - LED oranZova nesviti
digitalwrite (semaforA2oranzova, HIGH); //nastaveni pinu na hodnotu 1 — LED oranZova nesviti
digitalWrite (semaforAlzelena, LOW); //nastaveni pinu na hodnotu 0 — LED zelend sviti
digitalwrite (semaforAZzelena, LOW); //nastaveni pinu na hodnotu 0 - LED zelend sviti
delay (zelenaal); //zpozdéni 4s - zelend LED dioda svitil

digitalwWwrite (semaforAlzelena, HIGH); //nastaveni pinu na hodnotu 1 - LED zelend nesviti
digitalwWwrite (semaforAZzelena, HIGH); //nastaveni pinu na hodnotu 1 - LED zelend nesviti
digitalwrite (semaforAloranzova, LOW); //nastaveni pinu na hodnotu 0 — LED oranZova sviti
digitalWrite (semaforA2oranzova, LOW); //nastaveni pinu na hodnotu 0 - LED oranZova sviti
delay (oranzovadl) ; //zpozdéni 25 - oranZova LED dioda sviti
digitalWrite (semaforAloranzova, HIGH); //nastaveni pinu na hodnotu 1 — LED oranZova nesviti
digitalWrite (semaforA2oranzova, HIGH); //nastaveni pinu na hodnotu 1 - LED oranZova nesviti
digitalwrite (semaforAlcervena, LOW); //nastaveni pinu na hodnotu 0 — LED &ervena sviti
digitalWrite (semaforA2cervena, LOW); //nastaveni pinu na hodnotu 0 - LED &ervena sviti

Serial. println("Dokoné&eno");

Obrazek 59 funkce semaforA1A2
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void semaforBl1B2 (int cervenaBl, int oranzovaBl,

int zelenaBl)

{

Serial.println("Zadali jste semafor B. Prosim Cekejte na provedeni funkce");

digitalwWwrite (semaforBlcervena, LOW);
digitalWrite (semaforB2cervena, LOW);
delay (cervenaBl) ;

digitalWwrite (semaforBloranzova, LOW);
digitalwWrite (semaforB2oranzova, LOW);
delay (oranzovaBl) ;

digitalWrite (semaforBlcervena, HIGH);
digitalwrite(semaforB2cervena, HIGH);
digitalWwrite (semaforBloranzova, HIGH);
digitalWrite (semaforB2oranzova, HIGH);
digitalWwrite (semaforBlzelena, LOW);
digitalWrite (semaforB2zelena, LOW);
delay(zelenaBl) ;

digitalWwrite (semaforBlzelena, HIGH);
digitalWrite (semaforB2zelena, HIGH);
digitalWrite (semaforBloranzova, LOW);
digitalWwrite (semaforB2oranzova, LOW);
delavy (oranzovaBl) ;

digitalWwrite (semaforBloranzova, HIGH);
digitalWrite (semaforB2oranzova, HIGH);
digitalWrite (semaforBlcervena, LOW);
digitalWrite (semaforB2cervena, LOW);

Serial.println ("Dokon&eno");

//nastaveni pinu na hodnotu

//nastaveni pinu na hodnotu

0 - LED &ervena sviti

0 - LED &ervenad sviti

//zpoZdé&ni 2s - Cervend LED dioda sviti

//nastaveni pinu na hodnotu

0 - LED oranZova sviti

//nastaveni pinu na hodnotu 0 - LED oranZova sviti

//zpoZdé&ni 2s - oranZova LED dioda sviti

//nastaveni pinu na hodnotu 1 — LED &srvend nesviti
//nastaveni pinu na hodnotu 1 - LED &ervena nesviti
//nastaveni pinu na hodnotu 1 - LED oranZova nesviti
//nastaveni pinu na hodnotu 1 - LED oranfova nesviti
//nastaveni pinu na hodnotu 0 - LED zelen& sviti
//nastaveni pinu na hodnotu 0 — LED zelend sviti
//zpozd&ni 4s - zelen& LED dioda swviti

//nastaveni pinu na hodnotu 1 - LED zelend nesviti
//nastaveni pinu na hodnotu 1 - LED zelend nesviti
//nastaveni pinu na hodnotu 0 - LED oranZova sviti
//nastaveni pinu na hodnotu 0 — LED oranfova sviti
//zpozd&ni 2s - oranZova LED dioda sviti

//nastaveni pinu na hodnotu 1 - LED oranZova nesviti
//nastaveni pinu na hodnotu 1 — LED cranZova nesviti
//nastaveni pinu na hodnotu 0 - LED &ervena swviti
//nastaveni pinu na hodnotu 0 - LED &ervena sviti

Obrazek 60 funkce semaforB1B2

5. Nahrani programu do fidici jednotky Arduino

Pokud je kéd programu semaforu pro auta hotovy, propojime fidici jednotku s pocitacem

pomoci kabelu.

Obrazek 61 Propojovaci kabel mezi PC a fidici jednotkou [38]

Po propojeni pocitace a tidici jednotky zkontrolujeme propojeni na portu USB a zvolenou

desku mikrokontroléru Arduino Mega.
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Kontrola funkénosti naprogramovanych semafori pro auta

Pokud jste isp&$né nahrali program do fidici jednotky. Zkontrolujte, jestli zapojeny semafor
sviti a funguje spravné dle Vaseho programu. Dle ukazkového programu, po zadani pismene
A se provede funkce semaforA1A2. V piipadé zadani pismene B se provede funkce sema-

forB1B2.

Bonusovy tkol

Upravte ptikaz switch v hlavni programové smycce ,,loop()“, aby pii napsani pismena C

v sériovém monitoru, se provedla funkce semaforA1A2 s parametry (3000, 3500, 5000).
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7.3 Uloha ¢&. 3 — silnice se svételnou signalizaci ve tvaru I pro chodce a

auta
Cile vyuky:
Zéci rozviji ziskané predchozi znalosti.
Pomiicky:
Model kiizovatky s veskerymi komponenty

Pocitac s nainstalovanym grafickym prostiedim Arduino IDE

Rozsah:

3x45 min.

Zadani:

1. Vyberte z dostupnych komponent semafory a desky a nasledné semafory do desky pfi-

pevnéte.
2. Vyberte si porty D, F, G, J, K, M na fidici jednotce Arduino pro zapojeni semaforti

3. Zapojte konektory od semafort pro auta (¢isla 1, 2) a semaforti pro chodce (¢isla 3, 4) do

fidici jednotky podle tabulky zapojeni konektori.

4. Vytvoite funkéni program dle ukazkového programu nebo na zéklad¢ vlastni predstavi-

vosti pro funkce semaforti pro auta a chodce.
5. Nahrajte program do fidici jednotky.

6. Otestujte a zkontrolujte vizualni funkci modelu semafort pro auta a semafort pro chodce.
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2. Zvoleni komponent a uchyceni

Z dostupnych komponent vyberte 2 semafory. Poté oba semafory upevnéte naproti sobé do
desek urcenych pro semafory. Nasledné kabely s konektory prostréte pod ostatnimi deskami

k fidici jednotce.

Obrazek 62 Situacéni nakres

Obrazek 63 Vzhled silnice ve tvaru [
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3. Zvoleni porti semafori

Po Gspésném uchyceni semaforti najdéte na desce porty s oznacenim pismen D, F, G, J, K,

M.
PORT D PORT F
Signalizace Signalizace Pin zapojeni
Cervend 26 T 4
- Oranfovd - . Oraniovéd 3
Zelena 27 Zelena 2
PORT G PORT J
Signalizace Pin zapojeni Signalizace
Cervend 7 Cervend AS
. Oraniovd 5 - Oraniovd A3
Zelend 6 Zelend Ad
PORTK PORT M
Signalizace Signalizace
Cervena A7 Cervend
- Oraniovd A8 [ oranzova " YT
Zelena A6 Zelend A13

Obrazek 64 Porty s Cisly pint

Diky obrazku, vidime ¢isla pinti, kterd budeme potiebovat béhem psani programu pro sprav-

nou funkci semafor.

Zapojeni konektori od semafori do porti Fidici jednotky provedeme pomoci nasledu-

jici tabulky.

AR|l—-|l®O|™M|O
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M
Tabulka 3 Zapojeni konektora do fidici jednotky

4. Vytvoreni funk¢éniho programu

Nejprve je potiebné si definovat piny portd pomoci ptedchoziho obrazku.

//definice pinfi od semaforu pro chodce na portu F

int semaforZZcervena = 4;
int semaforAloranzova = 3;
int semaforZZzelena = 2;

//definice pinti od semaforu pro chodce na portu G
int semaforA3cervena = 7;
int semaforA3zelena = &;

//definice pinfi od semaforu pro chodce na portu D
int semaforBd4cervena = 26;

int semaforBdzelena = Z27;

//definice pinti od semaforu pro auta na portu K

int semaforCZcervena = A7
int semaforCZoranzova = AS;
int semaforCZzelena = AG;

//definice pinh od semaforu pro chodce na portu J
int semaforC3cervena = AS;

int semaforC3zelena = ARd;
//definice pinli od semaforu pro chodce na portu M

int semaforDd4cervena = AlZ;

int semaforDd4zelena = AL13;

Obrazek 65 Definice pinil zapojeni

V druhém kroku je dulezité definovat ve smycce ,,setup() vSechny ptedchozi piny jako vy-

stupni a zapsat poc¢atecni hodnoty semaforiim pro auta.
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vold setup() |

f/nastaveni proménnych jako vystup
pinMods (semaforil2cervena, CUTEPUT);
pinMods (semafork2oranzova, COUTEUT);
pinMods (semaforhAizelena, COUIEUT);

pinMods (semaforh3icervena, OUTEUT);
pinMods (semaforh3zelena, OUTEUT);

pinMods (semaforBd4cervena, OUTEUT) »
pinMods (semaforBdzelena, COUTEUT);
pinMods (semaforC2cervena, COUIEUT);
pinMods (semaforC2oranzova, OUTEUT);
pinMods (semaforC2zelena, COUIEUT);

I

pinMods (semaforC3icervena, OUTEUT) »
pinMods (semafor{3zelena, OUTEUT) »
pinMod
pinMods (semaforDizelena, COUIEUT);

]

(semaforDdcervena, COUTEUT);

//zépis potdteénich hodnot semafort A2 a C2
digitalWrite {(semaforficervena, LOW);

digitalWrite (semaforhioranzova, [
digitalWrite (semaforfizelena, HIGH)

digitalWrite (semaforCicervena,

digitalWrite (semaforl2oranzova, HIGH);
digitalWrite {(semaforCizelena, HIGH);

Obrazek 66 Smycka setup()

V prvni ¢asti kddu jsou vSechny definované piny nastaveny jako vystupni. V posledni ¢asti
jsou na piny ¢ervenych LED zapsany hodnoty LOW, aby ndm pfi spusténi programu svitily
cervené LED diody. U ostatnich LED diod (oranZova a zelena) jsou hodnoty nastavené na

HIGH, diky kterym nam ostatni LED diody nesviti.
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void loop() |

S/volani dvou funkci
semaforChodecA3B4C3D4 {2000, 4000); //volédni funkee semaforfd pro chodeoe

semaforA2C2 {2000, 2000, 4000); //volédni funkee semaford pro auta

Obrazek 67 Smycka loop()

Ve smycce ,,loop()*“ jsou volany dvé funkce, prvnim z nich je funkce pro semafory chodcii
a jako druhd je volana funkce pro semafory aut. Tyto dvé funkce jsou vloZeny pod posledni
sloZzenou zavorku od smycky ,,loop()*.

void semaforChodech3B4C3D4 (int cervenal3, int zelenal3) |
digitalWrite (semaforiicervena, LOW): Jf/nastaveni pinu na hodnotu
digitalWrite (semaforBd4cervena, LOW): J/nastaveni pinu na hodnotu

0 - LED ferwvenad aviti

0 - LED gerwena sviti

digitalWrite (semaforC3cervena, LOW); ffnastavenl pinu na hodnotu 0 - LED éerwvenad svitl
digitalWrite (semaforD4cervena, LOW); f/nastavenl pinu na hodnotu 0 - LED Servena svitl
delay (cervenal3) ; JS/zpoidénl 23 - gervend LED dioda awviti
digitalWrite (semaforfh3cervena, HIGH); //nastaveni pinu na hodnotu 1 - LED Eervena nesviti
digitalWrite (semaforBdcervena, HIGH); //nastavenl pinu na hodnotu 1 - LED Gerwvend nesvitil
digitalWrite (semaforC3cervena, HIGH); //nastavenl pinu na hodnotu 1 - LED Servena nesvitl
digitalWrite (semaforD4icervena, HIGH); //nastaveni pinu na hodnotu 1 - LED &ervend neaviti
digitalWrits (semafori3zelena, LOW); //mastavenl pinu na hodnotu 0 - LED zelend sviti
digitalWrite (semaforBdzelena, LOW): ffnastavenl pinu na hodnotu 0 - LED zelena svitl
digitalWrite (semaforC3izelena, LOW): f/nastaveni pinu na hodnotu 0 - LED zelend aviti
digitalWrite (semaforDizelena, LOW): S/nastaveni pinu na hodnotu 0 - LED zelend aviti
dz=lay{zelenal3); //zpoZdéni 43 - zelend LED diods svitil

digitalWrite (semaforiizelena, HIGH); finastavenl pinu na hodnotu 1 - LED zelend nesviti

digitalWrite (semaforBizelena, HIGH); J/nastavenl pinu na hodnotu 1 - LED zelend nesviti
digitalWrite (semaforC3zelena, HIGH); JS/nastaveni pinu na hodnotu 1 - LED zelend nesviti
digitalWrits (semaforDdzelena, HIGH): //mastavenl pinu na hodnotu 1 - LED zelend nesviti
digitalWrite (semaforA3cervena, LOW): ffnastavenl pinu na hodnotu
digitalWrite (semaforBd4cervena, LOW): Jf/nastaveni pinu na hodnotu
digitalWrite (semaforC3cervena, LOW): JS/nastaveni pinu na hodnotu

—

digitalWrite (semaforDdcervena, LOW): J/nastavenl pinu na hodnotu

0 - LED Cervena svitl

0 - LED ferwvenad aviti

0 - LED gerwvenad aviti
0 - LED Gerwvend svitl

Obrazek 68 funkce semaforChodecA3B4C3D4
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void semaforR2C2({int cervenah?, int oranzoval?, int zelenaR2)

{
digitalWrite {semaforh2cervena, LOW): f/nastaveni pinu na hodnotu
digitalWrite (semaforC2cervena, LOW); f/nastavenil pinu na hodnotu
delavy {cervenall) ;
digitalWrite (semaforh2oranzova, LOW); //nastaveni pinu na hodnotu
digitzlWrite (semaforC2oranzova, LOW); //nastaveni pinu na hodnotu 0 - LED oranZova aviti
delav {oranzoval2) ;

0 - LED cervena svitl

0 - LED cervena sviti

0 - LED oranZova sviti

digitzlWrice (semaforiicervena, HIGH); //nastavenl pinu na hodnotu 1 - LED éervend nesviti
digitalWrite (semaforC2cervena, HIGH); //nastavenl pinu na hodnotu 1 - LED Cervena nesvitl
digitalWrite (semaforiZoranzova, HIGH); //nastavenl pinu na hodnotu 1 - LED oranZova nesvitl
digitalWrite (semaforC2oranzova, HIGH); //nastavenl pinu na hodnotu 1 - LED oranZova nesvitl
digitzlWrite (semaforil2zelena, LOW); f/nastavenl pimu na hodnotu 0 - LED oranfové sviti
digitalWrite (semaforC2zelena, LOW); //nastaveni pinu na hodnotu 0 - LED oranZové sviti

delav{zelenah2)

digitalWrits (semafori2zelena, HIGH): f/nastaveni pinu na hodnotu 1 - LED zelena nesviti
digitalWrits (semaforC2zelena, HIGH); f/nastaveni pinu na hodnotu 1 - LED zelend nesviti
digitzlWrite (semaforioranzova, LOW); //nastaveni pinu na hodnotu 0 - LED oranZova aviti
digitzlWrite (semaforC2oranzova, LOW); f/nastaveni pinu na hodnotu
delay (oranzovall) ; Jf/zZpoZdéni 23 - oranfovda LED dioda svitl
digitalWrite (semaforiZoranzova, HIGH); //nastavenl pinu na hodnotu 1 - LED oranZova nesvitl

0 - LED oranZova aviti

digitalWrite (semaforC2oranzova, HIGH); //nastavenl pinu na hodnotu 1 - LED oranZova nesvitl
0 - LED ¢ervena svitl

digitalWrite (semaforh?cervena, LOW): f/nastavenl pinu na hodnotu
0 - LED Zervena sviti

digitalWrite {semaforC2cervena, LOW): f/nastaveni pinu na hodnotu

Obrazek 69 funkce semaforA2C2

5. Nahrani programu do fidici jednotky Arduino

Pokud je kéd programu semaforu pro auta hotovy, propojime fidici jednotku s pocitacem

pomoci kabelu.

—— J!!_'

Obrazek 70 Propojovaci kabel mezi PC a tidici jednotkou [38]

Po propojeni pocitace a tfidici jednotky zkontrolujeme propojeni na portu USB a zvolenou

desku mikrokontroléru Arduino Mega.
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Kontrola funkénosti naprogramované silnice se svételnou signalizaci ve tvaru I pro

chodce a auta

Pokud jste uspésné nahrali program do fidici jednotky. Zkontrolujte, jestli zapojené sema-
fory sviti a funguji dle Vaseho programu. Dle ukazkového programu nejprve sviti u vSech
semafori cervena LED dioda, poté se rozsviti na 4 sekundy zelené¢ LED diody od semafort
pro chodce a nasledné se rozsviti od semaforti pro auta ¢ervené LED na 2 sekundy, oranzové

LED také na 2 sekundy a jako posledni zelené na 4 sekundy.

Bonusovy tkol

Vymyslete vlastni funkci semafort a realizujte ji pomoci vytvoreni funkce s libovolnym

nazvem a naslednym zavoldnim funkce v hlavni programové smycce loop().
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7.4 Uloha ¢&. 4 - kiiZzovatka ve tvaru T
Cile vyuky:

Z4ci rozviji ziskané predchozi znalosti.
Pomiicky:

Model kiizovatky s veskerymi komponenty

Pocitac s nainstalovanym grafickym prostiedim Arduino IDE

Rozsah:

4x45 min.

Zadani:

1. Vyberte z dostupnych komponent semafory a desky a nasledné¢ semafory do desky pfi-

pevnéte.

2. Vyberte si porty A, B, C, D, E, F, G, 1, J, K, M na fidici jednotce Arduino pro zapojeni

semaforu

3. Zapojte konektory od semaford pro auta (¢isla 1, 2) a semaforti pro chodce (¢isla 3, 4) do

tidici jednotky podle tabulky zapojeni.

4. Vytvotte funk¢ni program dle ukazkového programu nebo na zékladé¢ vlastni pfedstavi-

vosti pro funkce semafort pro auta a chodce ve tvaru kiiZzovatky pismena T.
5. Nahrajte program do fidici jednotky.

6. Otestujte a zkontrolujte vizualni funkci modelu semaforii pro auta a semafora pro chodce.
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2. Zvoleni komponent a uchyceni

Z dostupnych komponent vyberte 4 semafory. Poté vSechny semafory upevnéte do desek

uréenych pro semafory. Nasledné kabely s konektory prostrcte pod ostatnimi deskami k fi-

)|\

dici jednotce.

Obrazek 71 Situaéni nakres
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Obrazek 72 Vzhled kiizovatky ve tvaru T
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3. Zvoleni porti semafori

Po GspéSném uchyceni semafori najdéte na desce porty s ozna¢enim pismen A, B, C, D, E,

F,G,1,J, K, M.

Signalizace

Pin zapojeni

Cervend

Zelend

Signalizace

Cervend

Zelend

Pin zapojeni

Signalizace

Cervend

Pin zapojeni

29

30

Signalizace  Pin zapojeni

Cervend

Zelend

Signalizace
Cervend

Zelena

Pin zapojeni

Signalizace
Cervend

Zelend

Pin zapojeni

Signalizace
Cervend

Zelena

Pin zapojeni

Signalizace

Pin zapojeni

Cervend 4
 Oranfovd 3
Zelena 2

Signalizace
Cervend

Zelend

Signalizace

Cervend

Zelend

Pin zapojeni

Signalizace
Cervena

Zelend

Obrazek 73 Porty s ¢isly pint

Pin zapojeni

Pin zapojeni

Diky obréazku, vidime ¢isla pinti, ktera budeme potiebovat béhem psani programu pro sprav-

nou funkci semafort.
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Zapojeni konektori od semafori do porti Fidici jednotky provedeme pomoci nasledu-

jici tabulky.

| R|«|—|O|M|mMO|O|w|>

Tabulka 4 Zapojeni konektort do fidici jednotky
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4. Vytvoreni funkéniho programu

Nejprve je potiebné si definovat piny porti pomoci ptedchoziho obrazku.

// definice pind pro semafor 31 na port E
int semaforflcerwvena = 227
int semaforliloranzova = 257
int semaforfilzelena = 24;

// definice pinQ pro semafor 42 na port F
int semaforliicerwvena = 47

int semaforfioranzova = 3;

int semaforlilzelena = 27

(]

// definice pinl pro semafor A3 na port
int semaforlA3cervena = 7;
int semaforhdzelena = &7

/f definice pinl pro semafor Bl na port A
int semaforBlcerwena = 357
int semaforBloranzova = 37;
int semaforBlzelena = 36

// definice pinQ pro semafor B2 na port B
int semaforB2cerwvena = 33;

int semaforB2oranzowva = 34;

int semaforB2zelena = 32;

/f definice pin@l pro semafor B3 na port C
int semaforB3cerwvena = 31;
int semaforB3zelena = 30;

// definice pin@l pro semafor B4 na port D
int semaforBd4cervena = 26;
int semaforBdzelena = 27;

// definice pinQ pro semafor C2 na port K
int semaforlC2cerwvena = A7;

int semaforC2oranzova = RS}

int semaforC2zelena = AG;

/¢ definice pind pro semafor C3 na port J
int semaforl3cerwvena = AS;
int semaforC3zelena = A4;

/¢ definice pind pro semafor Cd4 na port I
int semaforCdcerwvena = AZ2;
int semaforC4zelena = Al;

/¢ definice pind pro semafor D4 na port M

int semaforDdcervena = R12;
int semaforDdzelena = R13;

Obrazek 74 Definice pinil zapojeni
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V druhém kroku je dulezité definovat ve smycce ,,setup() vSechny ptredchozi piny jako vy-

stupni a zapsat poc¢atecni hodnoty semaforim pro auta.
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vold setup() {

J/nastaveni pindl jako wystupy
pinModes {semaforfAlcervena, COUTEUT);
pinMode (semaforRloranzova, CUTEUT)
pinMode {(semaforAlzelena, OUTEUT):

pinMode {(semaforA2cervena, COUTEUT):
pinMode {(semaforA2oranzova, OUTEUT);
pinMode (semaforA2zelena, COUTFUT);

pinMode (semaforA3cervena, OUTPUT);
pinMode {(semaforA3zelena, OUTEUT):

pinMode {(semaforBlcervena, COUTEUT):
pinMode {(semaforBloranzowva, OUTEUT);
pinMode {semaforBlzelena, CUTFUT);

pinMode (semaforB2cervena, OUTPUT);
pinMode {(semaforB2oranzova, OUTEUT);
pinModes (semaforB2zelena, OUTEUT);

pinMode (semaforB3cervena, COUTPUT);
pinMods {semaforB3zelena, CUTFUT);

pinMode (semaforBdcervena, OUTPUT);
pinMode (semaforB4zelena, OUTEUT):

pinMode {(semaforC2cervena, COUTEUT):
pinMode {(semaforC2oranzova, OUTEUT);
pinMode (semaforC2zelena, COUTFUT);

pinMode (semaforC3cervena, OUTPUT);
pinMode {(semaforC3izelena, OUTEUT):

pinMode (semaforC4cervena, OUTEUT);
pinMode (semaforC4zelena, CUTEUT);

pinMode (semaforDicervena, OUTEUT);
pinMods (semaforDdzelena, OUTEUT);

//zépis vychozich hodnot LED semaforh
ffpro spravnou vychozl funkénost
digitalWrite (semaforilcervena, LOW);
digitalWrite (semafordiloranzova, HIGH):
digitalWrite (semafordlzelena, HIGH);

digitalWrite (semaforilcervena, LOW):
digitalWrite (semafordi2oranzova, HIGH):
digitalWrite (semafori2zelena, HIGH);

digitalWrite (semaforC2cervena, HIGH);
digitalWrite (semaforC2oranzova, HIGH);
digitalWrite (semaforC2zelena, HIGH):

digitalWrite (semaforBlcervena, LOW);
digitalWrite (semaforBloranzova, HIGH);
digitalWrite (semaforBlzelena, HIGH);

digitalWrite (semaforB2cervena, LOW);

digitalWrite (semaforB2oranzova, HIGH);
digitalWrite (semaforB2zelena, HIGH):

Obrazek 75 Smycka setup()
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V prvni ¢asti kédu jsou vSechny definované piny nastaveny jako vystupni. V posledni ¢asti
jsou na piny ¢ervenych LED zapsany hodnoty LOW, aby nam pfi spusténi programu svitily
cervené¢ LED diody. U ostatnich LED diod (oranzova a zelena) jsou hodnoty nastavené na

HIGH, diky kterym nam ostatni LED diody nesviti.
vold loop() |

/fwolani funkci
semaforBlB2 (2000, 2000, 4000); //voléani funkce semaforu B pro auta

semaforChodecA3B4C3D4 (2000, 4000); //volédni funkce semaford pro chodeoe A3 B4 C©3 a D4
semaforkaC2C1 (2000, 2000, 4000): f/woldni funkee semaford pro auta A2 C2 a Cl

semaforChodecB3C4 (2000, 4000) 7 J/woléani funkece semaford pro chodes B3 a C4

Obrazek 76 Smycka loop()

Ve smycce ,,Jloop()* jsou volany Ctyfi funkce, prvni z nich je funkce semaforB1B2 pro auta,
jako druha je volana funkce semaforChodecA3B4C3D4 pro semafory chodct. Nésleduje
funkce semaforA2C2C1 pro semafory aut a jako posledni funkce je volana semaforCho-
decB3B4 pro funkci semafori pro chodce. Veskeré funkce jsou napsany pod hlavni progra-

movou smyckou ,,loop()*.

vioid semaforBlB2 (int cervenaBl, int oranzovaBl, int zelenaBl) |
digitalWrite (semaforBlcervena, LOW): Jf/nastavenl pinu na hodnotu 0 - LED &ervena sviti
digitalWrite (semaforB2cervena, LOW): Jf/nastavenl pinu na hodnotu 0 - LED &ervena sviti

delay {cervenaBl) ; //zpoidéni 23 - Eervend LED dicda sviti
digitalWrite (semaforBloranzowva, LOW); //nastaveni pinu na hodnotu 0 - LED oranZowva sviti
digitalWrite (semaforB2oranzova, LOW); //nastavenl pinu na hodnotu 0 - LED oranZova svitl
delay (oranzovaBl) ; f/zpoidénl 2s - oranzZova LED dioda svitl

digitalWrite (semaforBlcervena, HIGH); //nastaveni pinu na hodnotu 1 - LED éervend nesaviti
digitalWrite (semaforB2cervena, HIGH); //nastaveni pinu na hodnotu 1 - LED éervend neaviti
digitalWrite (semaforBloranzova, HIGH); //nastaveni pinu na hodnotu 1 - LED oranZova neaviti
digitalWrite (semaforB2oranzova, HIGH); //nastavenl pinu na hodnotu 1 - LED oranZova nesaviti

digitalWrite (semaforBlzelena, LOW);: Jf/nastavenl pinu na hodnotu 0 - LED zelend sviti
digitalWrite (semaforB2zelena, LOW); //nastaveni pinu na hodnotu 0 - LED zelend sviti
delay (zelenaBl) ; f/zpoidénl 43 - zelend LED dioda svitl
digitalWrite (semaforBlzelena, HIGH); Jf/nastavenl pinu na hodnotu 1 - LED zelenid nesvitl

digitalWrite (semaforB2zelena, HIGH): Jf/nastavenl pinu na hodnotu 1 - LED zelend nesvitl
digitalWrite (semaforBlcervena, LOW);: Jf/nastavenl pinu na hodnotu 0 - LED &ervend sviti
digitalWrite (semaforB2cervena, LOW);: S/nastavenl pinu na hodnotu 0 - LED Eervend sviti

Obrazek 77 funkce semaforB1B2
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vold semaforChodech3B4C3D4 (int cervenalld,
digitalWrite (semaforA3cervena, LOW):
digitalWrite (semaforBdcervena, LOW):
digitalWrite (semaforC3cervena, LOW):
digitalWrite (semaforDdcervena, LOW):
delay({cervenali) ;
digitalWrite (semaforbk3cervena, HIGH);
digitalWrite (semaforBdcervena, HIGH):
digitalWrite (semaforC3cervena, HIGH):
digitalWrite (semaforDdcervena, HIGH):
digitalWrite (semaforhizelena, LOW):
digitalWrite (semaforBdzelena, LOW):
digitalWrite (semaforC3zelena, LOW);
digitalWrite (semaforDdzelena, LOW):
delavi{zelenall) ;
digitalWrite (semaforhiizelena, HIGH):
digitalWrite (semaforBdzelena, HIGH):
digitalWrite (semaforC3zelena, HIGH)?
digitalWrite (semaforDdzelena, HIGH):
digitalWrite (semaforA3cervena, LOW):
digitalWrite (semaforBdcervena, LOW):
digitalWrite (semaforC3cervena, LOW):
digitalWrite (semaforDé4cervena, LOW):

int zelenalkl) |

//nastaveni pinu na hodnotu
f/nastavenl pinu na hodnotu
f/nastaveni pinu na hodnotu
f/nastaveni pinu na hodnotu
f/zpoZdéni 23 - cervena LED
//nastavenl pinu na hodnotu
f/nastaveni pinu na hodnotu
finastavenl pinu na hodnotu
//nastaveni pinu na hodnotu
f/nastavenl pinu na hodnotu
f/nastaveni pinu na hodnotu
f/nastaveni pinu na hodnotu
f/nastavenl pinu na hodnotu

0 - LED éervena

0 - LED cervena

0 - LED cervena

0 - LED &ervena
dicda aviti

1 - LED éervena
1 - LED éervena
1 - LED cZervena
1 - LED éervena
0 - LED zelena
0 - LED zelena
0 - LED zelend
0 - LED zelena

//zpoZdéni 43 - zelend LED dioda aviti

f/nastaveni pinu na hodnotu
finastavenl pinu na hodnotu
f/nastaveni pinu na hodnotu
f/nastavenl pinu na hodnotu
f/nastaveni pinu na hodnotu
f/nastaveni pinu na hodnotu
f/nastavenl pinu na hodnotu
//nastaveni pinu na hodnotu

1 - LED zelend
1 - LED zelena
1 - LED zelend
1 - LED zelena
0 - LED éervena

0 - LED &ervena
0 - LED cervena

0 - LED éervena

Obrazek 78 funkce semaforChodecA3B4C3D4

aviti
avitl
aviti
avici

neaviti
neavici
nesviti
neaviti
avitl
aviti
aviti
avitl

nesvitl
nesvitl
nesvitl
nesvitl
aviti
avici
aviti
aviti
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void semaforh2C2C]1 {int cervenal?,

{

digitalWrite (semaforAZcervena, LOW);
digitalWrite {semaforl2cervena, LOW):
delay {cervenal?) ;

digitalWrite {semaforAloranzova, LOW);
digitalWrite {semaforC2oranzova, LOW);
delay {oranzovaha) ;

digitalWrite {semaforAlcervena, HIGH):
digitalWrite {semaforl2cervena, HIGH);
digitalWrite {semaforAloranzova, HIGH);
digitalWrite {semaforC2oranzova, HIGH);
digitalWrite (semaforA2zelena, LOW);
digitalWrite {semaforl2zelena, LOW):
delay {zelenal2) ;

digitalWrite {semaforAizelena, HIGH);
digitalWrite {semaforC2zelena, HIGH);
digitalWrite (semaforA2oranzova, LOW);
digitalWrite {semaforl2oranzova, LOW):
delay {oranzovah?) ;

digitalWrite {semaforAZoranzova, HIGH);
digitalWrite {semaforC2oranzova, HIGH);
digitalWrite (semaforAZcervena, LOW);
digitalWrite {semaforl2cervena, LOW):
digitalWrite {semaforAloranzova, LOW);
delay {oranzovah2) ;

digitalWrite {semaforAlcervena, HIGH);
digitalWrite (semaforAloranzova, HIGH):
digitalWrite {semaforAlzelena, LOW):
delay {zelenal2) ;

digitalWrite {semaforAlzelena, HIGH);
digitalWrite {semaforAloranzova, LOW);
delay {oranzovaha) ;

digitalWrite {semaforAloranzova, HIGH) ;
digitalWrite {semaforAlcervena, LOW);

int oranzovah?2,

/f/nastavenl pinu
f/nastaveni pinu
f/nastavenl pinu
f/nastavenl pinu
finastaveni
//nastaveni

pinu
pinu
f/nastaveni pinu
J/nastavenl
Jf/nastaveni

f/nastaveni

pinu
pinu
pinu
f/nastavenl pinu
J/nastavenl
Jf/nastaveni
finastaveni

pinu
pinu
pinu

na
na

na
na

na
Mna
Mna
na
na
na

na
na
na
na

int zelenal?l)

hodnotu
hodnotu

hodnotu
hodnotu

hodnotu
hodnotu
hodnotu
hodnotu
hodnotu
hodnotu

hodnotu
hodnotu
hodnotu
hodnotu

0 - LED
0 - LED
0 - LED
0 - LED
1 - LED
1 - LED
1 - LED
1 - LED
0 - LED
0 - LED
1 - LED
1 - LED
0 - LED
0 - LED

cervend svitl
cervena sviti

oranfova sviti
oranzZova svitl

cervena nesviti

tervend nesviti

oranfZova nesviti
Oraniova nesvitl
cranfova sviti
cranZova aviti
zelena nesvitil
zelena nesvitl
cranfova sviti

cranZova aviti

f/zpoZdéni 23 - oranZovéa LED dioda sviti

f/nastavenl pinu
f/nastavenl pinu
/f/nastavenl pinu
f/nastaveni pinu
f/nastavenl pinu

na
na
na
na
na

hodnotu
hodnotu
hodnotu
hodnotu
hodnotu

1 - LED
1 - LED
0 - LED
0 - LED
0 - LED

Oraniova nesvitl
Oraniova nesvitl
cervend svitl
cervena sviti
oranfova sviti

f/zpoZdénl Zs - oranzova LED dioda svitl

f/nastavenl pinu na hodnotu 1 - LED Cervena nesvitl
//nastavenl pinu na hodnotu 1 - LED oranZova nesvitci

f/nastaveni pinu na hodnotu 0 - LED oranZova

aviti

fizpoidénl 43 - zelenéd LED dioda sviti

f/nastavenl pinu na hodnotu 1 - LED oranZova
f/nastavenl pinu na hodnotu 0 - LED oranZova

nesvitl
avitl

f/zpoidéni 23 - oranZovéd LED dicda sviti

f/nastaveni pinu na hodnotu 1 - LED oranZova

neaviti

f/nastavenl pimu na hodnotu 0 - LED éervend sviti

Obrazek 79 funkce semaforA2C2C1

vold semaforChodecB3C4 (int cervenaB3,

digitalWrite (semaforB3cervena, LOW):;
digitalWrite (semaforC4cervena, LOW);
delay {cervenaB3) ;

digitalWrite (semaforB3cervena, HIGH):
digitalWrite (semaforCicervena, HIGH):;
digitalWrite (semaforB3zelena, LOW):
digitalWrite (semaforCizelena, LOW):
delay{zelenaB3);

digitalWrite (semaforB3zelena, HIGH):;
digitalWrite (semaforCizelena, HIGH);
digitalWrite (semaforB3cervena, LOW):
digitalWrite (semaforCicervena, LOW):

int zelenaB3) |

f/nastavenl pinu na hodnotu
//maatavenl pinu na hodnotu
f/zpofdéni 2z - éervend LED

finastavenl pinu
f/nmastavenl pinu
f/nastavenl pinu
f/nastaveni pinu

na
na
na
na

hodnotu
hodnotu
hodnotu
hodnotu

0 - LED
0 - LED

cervena aviti

cervena aviti

dicda swvici

1 - LED
1 - LED
0 - LED
0 - LED

tervend nesvitil

tervena neaviti
zelena svitl

zelend sviti

f/zpofdéni 43 - zelend LED dicda sviti
f/nastavenl pinu na hodnotu 1 - LED
//nmaatavenl pinu na hodnotu 1 - LED
f/nastaveni pinu na hodnotu 0 - LED
féinastavenl pinu na hodnotu 0 - LED

Obrazek 80 funkce semaforChodecB3C4

zelena nesvitl

zelend nesviti
gervena avitci

cervena svitil
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5. Nahrani programu do fidici jednotky Arduino

Pokud je kéd programu ktizovatky ve tvaru T hotovy, propojime fidici jednotku s poc¢itacem

pomoci kabelu.

Obrézek 81 Propojovaci kabel mezi PC a fidici jednotkou [38]

Po propojeni pocitace a tidici jednotky zkontrolujeme propojeni na portu USB a zvolenou

desku mikrokontroléru Arduino Mega.

Kontrola funkénosti naprogramovaného krizovatky ve tvaru T

Pokud jste uspésné nahrali program do fidici jednotky. Zkontrolujte, jestli zapojené sema-
fory sviti a funguji dle VaSeho programu. Dle ukazkového programu nejprve sviti u vSech
semafort ¢ervena LED dioda, poté se jako prvni zprovozni semafor B pro auta, Nasleduji
semafory pro chodce A3, B4, C3 a D4, tak aby nedoSlo ke kolizi mezi semafory pro auta a
chodce. Poté jsou spusStény semafory pro auta s ozna¢enim A2,C2 a C1. Jako posledni na-

sleduje funkce pro zbyl¢ semafory pro chodce B3 a C4.

Bonusovy ukol

Zmeénte celkovou funkci kiizovatky vlastnim programem dle Vasi predstavivosti.
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7.5 Uloha ¢&. 5 - kiiZovatka ve tvaru X bez semafori pro chodce
Cile vyuky:

Z4ci rozviji ziskané predchozi znalosti.

Z4ci budou schopni zménit program, aby fungoval na jiné hodnoty dat.

Zaci zvladnout upravit podminéné ptikazy if a else.

Pomiicky:
Model ktizovatky s veskerymi komponenty

Pocitac s nainstalovanym grafickym prostiedim Arduino IDE

Rozsah:

4x45 min.

Zadani:

1. Vyberte z dostupnych komponent semafory a desky a néasledné semafory do desky pfi-

pevnéte.

2. Vyberte si porty A, B, C, D, E, F, G, I, J, K, M na fidici jednotce Arduino pro zapojeni

semaforu

3. Zapojte konektory od semaforti pro auta (¢isla 1, 2) a semaforti pro chodce (¢isla 3, 4) do

fidici jednotky podle tabulky zapojeni.

4. Vytvoite funk¢ni program dle ukazkového programu nebo na zaklad¢ vlastni predstavi-

vosti pro funkce semaforti pro chodce a auta s pouzitim sériové komunikace.
5. Nahrajte program do fidici jednotky.

6. Otestujte a zkontrolujte vizualni funkci modelu semaforii pro auta a semafora pro chodce.
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2. Zvoleni komponent a uchyceni

Z dostupnych komponent vyberte 4 semafory. Poté vSechny semafory upevnéte do desek
uréenych pro semafory. Nasledné kabely s konektory prostrcte pod ostatnimi deskami k fi-

dici jednotce.

T {7 l__.' | '
O STHTTH LA

|| BT

Obrazek 83 vzhled kitizovatky ve tvaru X
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3. Zvoleni porti semafori

Po tspésném uchyceni semafort najdéte na desce porty s oznacenim pismen A, B, C, D, E,

F, G, H.

PORT B

Signalizace Pin zapojeni Signalizace
Cervena

Zelena 36

Pin zapojeni

Signalizace Pin zapojeni

Cervend Cervend

Zelend

Signalizace
Cervena

Zelend 27 Zelend

Signalizace Pin zapojeni Signalizace Pin zapojemni
Cervena | Cervens

Signalizace Pin zapojeni Signalizace Pin zapojeni

Cervend Cervend

Zelend Zelena

Obrazek 84 Porty s Cisly pint

Diky obrazku, vidime ¢isla pind, ktera budeme potiebovat béhem psani programu pro sprav-

nou funkci semaforu.

Zapojeni konektori od semafori do porti Fidici jednotky provedeme pomoci nasledu-

jici tabulky.

ITIOMmMmMmOO|m|>

Tabulka 5 Zapojeni konektort do fidici jednotky
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4. Vytvoreni funkéniho programu

ffdefinice pind semaforu Ll
int semaforilcervena = 357
int semaforiloranzova = 377
int semaforilzelena = 36

ffdefinice pint semaforu A2
int semaforilcervena = 33;
int semafcriloranzova = 34;
int semaforilzelena = 327

//definice pind semaforu Bl
int semaforBlcervena = 31;
int semaforBloranzova = 29;
int semaforBlzelena = 307

ffdefinice pind semaforu B2
int semaforBicervena = 2&;
int semaforBi2oranzova = 257
int semaforB2zelena = 27;

Jf/definice pind semaforu Cl
int semaforllcervena = 227
int semaforlloranzova = 257
int semaforllzelena = 24;

ffdefinice pind semaforu C2
int semaforlficervena = 4;
int semaforl{Zoranzova = 3;
int semaforC2zelena = 27

ffdefinice pind semaforu D1
int semaforDlcervena = 7;
int semaforDloranzova = 57
int semaforDlzelena = &7

J/fdefinice pind semaforu D2
int semaforD2cervena = 9;
int semaforD2oranzova = 87
int semaforD2zelena = 10;

PO

Dro

pro

PO

Do

pro

e

pro

auta

auta

auta

auta

auta

auta

auta

auta

Nejprve definujeme piny portii pomoci ptedchoziho obrazku.

na

na

na

na

na

na

na

na

portu

portu

portu

portu

portu

portu

portu

portu

Obrazek 85 Definice pina zapojeni

[

["¥]
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V druhém kroku je dulezité definovat ve smycce ,,setup()* vsechny predchozi piny jako vy-

stupni a zapsat pocate¢ni hodnoty semaforim pro auta, aby svitili pouze cervené LED diody.

vold setup() {
f/nastavenl sériové komunikace (monitoru)
Serial .begin{9e00);

J//nastaveni w3ech pint jako w¥stup
pinMods (semaforfl cervena, OUTIEUT)
pinMods (semaforAloranzova, OUTPUT)»
pinMods (semaforhl zelena, OUTEUT);

pinMods (semaforfAicervena, OUTEUT):
pinMods (semaforAioranzova, OUTPUT);
pinMods (semaforfAizelena, OUTPUT);

pinMods (semaforBlcervena, CUTIEUT);
pinMods (semaforBloranzova, CUIPUT);
pinMods (semaforBlzelena, COUTFUT);

pinMods (semaforB2cervena, COUTEUT);
pinMods {(semaforB2oranzowva, CUTPUT):
pinMods (semaforB2zelena, OUTPUT);

pinMods (semaforClcervena, OUTIEUT)
pinMods (semaforCloranzova, OUTPUT)
pinMods (semaforClzelena, OUTEUT);

pinMods (semaforCicervena, OUTEUT):
pinMods (semaforCioranzova, OUTEUT);
pinMods (semaforCizelena, OUTPUT);

pinMods (semaforDlcervena, CUIEUT);
pinMods (semaforDloranzova, COUTPUT);
pinMods (semaforDlzelena, COUIFUT);

pinMods (semaforD2cervena, CUTIFUT);
pinMods (semaforD2oranzova, COUTPUT);
pinMode (semaforD2zelena, OUTPUT);
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//potatetnl nastavenl hodnot semafort pro Servens LED dicdy - aviti

digitalWrite (semaforilcervena,
digitalWrite (semaforiicervena,
digitalWrite (semaforBlcervena,
digitalWrite (semaforBi2cervena,
digitalWrite (semaforllcervena,
digitalWrite (semaforCicervena,
digitalWrite (semaforDlcervena,
digitalWrite (semaforDicervena,

——

OW)
OW) ;
OW) ;
LOW) ;
LOW) ;
OW) ;
LOW) ;

LOW) ;

//potatetni nastaveni hodnot semaforld pro oranfové LED dieody - nesviti

digitalWrite (semaforiloranzova,
digitalWrite (semaforfAloranzova,
digitalWrite (semaforBloranzova,
digitalWrite (semaforBi2oranzova,
digitalWrite (semaforlloranzova,
digitalWrite (semaforCioranzova,
digitalWrite (semaforDloranzova,
digitalWrite (semaforDi2oranzova,

HIGH) ;
HIGH) ;
HIGH) ;
HIGH) ;
HIGH) ;
HIGH) ;
HIGH) ;
HIGH) ;

Jipotatetni nastaveni hodnot semaford pro zelend LED dicdy - nesviti

digitalWrite (semaforflzelena, HIGH):
digitalWrite (semaforilzelena, HIGH);
digitalWrite (semaforBlzelena, HIGH);
digitalWrite (semaforB2zelena, HIGH):
digitalWrite (semaforClzelena, HIGH):
digitalWrite (semaforCizelena, HIGH):
digitalWrite (semaforDlzelena, HIGH);
digitalWrite {semaforDi2zelena, HIGH):

Obrazek 86 Smycka setup()

Nejdfive je nastavena komunikace se sériovym monitor pro zadavani piikazii mikrokontro-

1éru, poté jsou vSechny definované piny nastaveny jako vystupni. V posledni ¢asti jsou na

piny ¢ervenych LED zapsany hodnoty LOW, aby nam pfi spusténi programu svitily cervené

LED diody. U ostatnich LED diod (oranzové a zelend) jsou hodnoty nastavené na hodnotu

HIGH, diky kterym nam ostatni LED diody nesviti.
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vold loop() {
Serial.println("Zadejte pismenc semaforu:™);

while (Serial.availabls() == 0} {} //focyklus while pro éekéni na data

String data = Serial.readString():

if (data == "A") | //pokud je zadané pismenc A provede se funkce semaforRlR2
semaforAlA2 (2000, 2000, 4000);

}

elses 1L (data == "B") [ //pokud je zadané pismenc B proveds se funkce semafcrBlB2
semaforBl1B2 (2000, 2000, 4000);

}

else if (data == "C") |
semaforClC2 (2000, 2000, 4000)» f/pokud e zadand pismeno C proveds se funkce semaforClC2

}

glse if (data == "D") | f/polkud je zadané pismeno B prowvede se funkce semaforD1D2
semaforDl1D2 (2000, 2000, 4000);

lelse |
Serial.println("Zadejte spréavné plsmenc semaforu™);

}

Obrazek 87 Smycka loop()

Ve smycce ,,loop()“ jsou volany ctyfi funkce. Tyto funkce jsou provedeny na zakladée roz-
hodovaci podminky if a else. Pokud zadame do seriového monitoru jedno z pismen A,B,C
nebo D, provede urcitd funkce. V ukazkovém programu dojde ke spusténi jednoho ze

semafori, pokud uzivatel zada jedno z pismen A,B,C nebo D.

viid semaforRlA2{int cervenall, int oranzovall, int zelenall) |
Serial.println{"Zadali jste semafor L. Prosim fekejte na provedeni funkce™):
digitalWrite (semaforAlcervena, LOW): JS/nastaveni pinu na hodnotu 0 - LED &ervena sviti
digitalWrite (semaforA2cervena, LOW); //mastaveni pinu na hodnotu 0 - LED &erwvena sviti
delay (cervenall): //zpoZdéni 23 - Eervena LED dioda sviti
digitalWrite (semaforAloranzova, LOW); //nastavenl pinu na hodnotu 0 - LED oranZova svitl
digitalWrite (semaforA2oranzova, LOW); //nastavenl pinu na hodnotu 0 - LED oranZova svitl
delay (oranzovahl) ; JS/zpoZdénl 23 - oraniova LED dioda sviti
digitalWrite (semaforAlcervena, HIGH); //nastavenl pinu na hodnotu 1
digitalWrite (semaforhAlcervena, HIGH); //nastaveni pinu na hodnotu 1 - LED éervend nesviti
digitalWrite (semaforBloranzova, HIGH); //nastaveni pinu na hodnotu 1 - LED oranZova nesviti
digitalWrite (semaforhA2oranzova, HIGH); //nastaveni pinu na hodnotu 1

- LED &ervend neavitl

- LED oranZova nesviti

digitalWrite (semaforAlzelena, LOW); //mastaveni pinu na hodnotu 0 - LED zelena sviti
digitalWrite (semaforA2zelena, LOW); //nastavenl pinu na hodnotu 0 - LED zelena sviti
delay (zelenall); S/zpoZdénl 43 - zelena LED dioda svitl

digitalWrite (semaforAlzelena, HIGH); J/nastavenl pinu na hodnotu 1 - LED zelena nesvitl
digitalWrite (semaforh2zelena, HIGH); //nastaveni pinu na hodnotu 1 - LED zelend nesviti
digitalWrite (semaforAloranzova, LOW); //nastavenl pinu na hodnotu
digitalWrite (semaforh2oranzova, LOW): //nastaveni pinu na hodnotu 0 - LED oranZova aviti
delavy (oranzovalkl) ; J//ZpoEdéni 23 - cranfova LED dioda sviti
digitalWrite (semaforlloranzova, HIGH); //nastavenl pinu na hodnotu 1 - LED oranfova nesviti

0 - LED oranZova aviti

digitalWrite (semaforh2oranzova, HIGH); //nastavenl pinu na hodnotu 1 - LED oranfova nesviti

digitalWrite (semaforAlcervena, LOW); S/mastavenl pinu na hodnotu 0 - LED éervena svitl
digitalWrite (semaforA2cervena, LOW); S/nastavenl pinu na hodnotu 0 - LED éervena svitl
Serial.println{"Dokonéeno™);

Obrazek 88 funkce semaforA1A2
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void semaforBlB2 {int cervenaBl, int oranzowvaBl, int zelenaBl) |

Serial.println({"Zadali jste semafor B. Prosim fekejte na provedeni funkce™);

digitalWrite {semaforBlcervena, LOW):
digitalWrite {semaforB2cervena, LOW);
delay {cervenaBl) ;

digitalWrite {semaforBloranzova, LOW)
digitalWrite {semaforB2oranzova, LOW)
delay {oranzovaBl) ;

digitalWrite {semaforBlcervena, HIGH)
digitalWrite {semaforB2cervena, HIGH)

digitalWrite (semaforBloranzova, HIGH);
digitalWrite (semaforB2oranzova, HIGH);

digitalWrite (semaforBlzelena, LOW);
digitalWrite (semaforB2zelena, LOW);
delav{zelenaBl);

digitalWrite (semaforBlzelena, HIGH);
digitalWrite (semaforB2zelena, HIGH);
digitalWrite {semaforBloranzova, LOW)
digitalWrite {semaforB2oranzova, LOW)
delav {oranzovaBl) ;

digitalWrite (semaforBloranzova, HIGH):
digitalWrite (semaforB2oranzova, HIGH):

digitalWrite (semaforBlcervena, LOW):
digitalWrite (semaforB2cervena, LOW):
Serial.println{"Dokonéeno™) ;

f/nastaveni pinu na hodnotu 0 - LED cervena sviti
f/nastaveni pinu na hodnotu 0 - LED cervena sviti
ffzpoidéni 23 - Zervend LED dioda sviti
//nastaveni pinu na hodnotu 0 - LED oranZowva sviti
//nastaveni pinu na hodnotu 0 - LED oranZowva sviti
ffzpoidéni 23 - oranZové LED dioda sviti
//nastaveni pinu na hodnotu - LED &ervena nesviti
f/nastaveni pimu na hodnotu
f/nastaveni pimu na hodnotu
f/nastaveni pimu na hodnotu - LED oranZova nesviti
f/nastaveni pimu na hodnotu 0 - LED zelend sviti
f/nastaveni pimu na hodnotu 0 - LED zelend sviti
f/zpoidéni 4s - zelena LED dioda sviti

f/nastaveni pimu na hodnotu 1 - LED zelend nesvitl
f/nastaveni pimu na hodnotu 1 - LED zelend nesvitl
f/nastaveni pimu na hodnotu 0 - LED oranZova svitl

- LED cervena nesviti
- LED oranZova nesviti

H o = e

f/nastaveni pimu na hodnotu 0 - LED oranZova svitl
f/zpoEdéni 23 - oranZova LED dioda sviti

f/nastaveni pimu na hodnotu 1 - LED oranZova nesviti
f/nastaveni pimu na hodnotu 1 - LED oranZova nesviti
f/nastaveni pinu na hodnotu 0 - LED éervena sviti
f/nastaveni pinu na hodnotu 0 - LED éervena sviti

Obrazek 89 funkce semaforB1B2

vioid semaforClC2({int cervenaCll, int oranzovaCl, int zelenaCl) {

Serial.println({"Zadali jste semafor
digitalWrite {semaforClcervena, LOW);
digitalWrite {semaforC2cervena, LOW);
delay {cerwvenalCl);

digitalWrite (semaforCloranzova, LOW)
digitalWrite {semaforlloranzova, LOW)
delay {oranzovaBl) ;

digitalWrite {semaforClcervena, HIGH)
digitalWrite (semaforC2cervena, HIGH)

digitalWrite {semaforlloranzova, HIGH);
digitalWrite (semaforC2oranzova, HIGH):

digitalWrite {semaforllzelena, LOW):
digitalWrite {semaforC2zelena, LOW):
delay{zelenaCl);

digitalWrite (semaforClzelena, HIGH):
digitalWrite {semaforC2zelena, HIGH);
digitalWrite {semaforlloranzova, LOW)
digitalWrite {semaforC2oranzova, LOW)
delay {oranzovaCl) ;

digitalWrite (semaforCloranzova, HIGH):
digitalWrite {semaforl2oranzova, HIGH) ;

digitalWrite (semaforClcervena, LOW);
digitalWrite {semaforl2cervena, LOW);
Serial.println("Dokonceno™);

i~

LI

Prosim Cekejte na provedeni funkece™);

f/nastavenl pinu na hodnotu 0 - LED Cervena svitl
f/nastaveni pinu na hodnotu 0 - LED éervena aviti
f/zpoidénl 23 - éervend LED dioda sviti
f/nastaveni pinu na hodnotu 0 - LED oranZova aviti
f/nastavenl pimu na hodnotu 0 - LED oranfova sviti
f/zpozdénl 2Za - oranzova LED dicda svitl
f/nastavenl pinu na hodnotu 1 - LED Cervena nesvitl
//nastavenl pinu na hodnotu
f/nastaveni pinu na hodnotu
f/nastavenl pinu na hodnotu
//nastavenl pinmu na hodnotu

- LED &ervend neavitl
- LED oranZova nesviti

e e

- LED oranZova nesviti
0 - LED zelené sviti

0 - LED zelena svitl

f/nastavenl pinu na hodnotu
fizpoidénil 43 - zelenéd LED dioda svici

//nastavenl pinu na hodnotu 1 - LED zelenéd nesviti
f/nastaveni pinu na hodnotu 1 - LED zelend nesaviti
//nastavenl pinmu na hodnotu

0 - LED oranZova sviti
0 - LED oranZova svitl

f/nastavenl pinu na hodnotu
f/zpoZdénl Zs - oranzova LED dioda svitl

//nastavenl pinu na hodnotu 1 - LED oranZova nesvitci
f/nastaveni pinu na hodnotu 1 - LED oranZova nesviti
f/nastavenl pinu na hodnotu
//nastavenl pinmu na hodnotu

0 - LED cervena sviti
0 - LED cervend sviti

Obrazek 90 funkce semaforC1C2
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vold semaforDlD2(int cervenall, int oranzovaDl, int zelenaDl) {
Serial.println{"Zadali jste semafor D. Frosim &Ekejte na provedeni funkce"):

digitalWrite (semaforDlcervena, LOW); S/nastavenl pinu na hodnotu 0 - LED Cervena svitl
digitalWrite (semaforD2cervena, LOW); //nastaveni pinu na hodnotu 0 - LED Gervend sviti
delav (cervenall) : S/ /zpoEdéni 23 - Cervena LED dioda sviti

digitalWrite (semaforDloranzova, LOW); //nastavenl pinu na hodnotu 0 - LED cranZova sviti
digitalWrite (semaforD2oranzova, LOW); //nastavenl pinmu na hodnotu 0 - LED oranfova sviti
delay (oranzovaDl) ; S/fzpoEdéni 23 - oranzZova LED dioda svitl
digitalWrite (semaforDlcervena, HIGH); //nastavenl pinu na hodnotu 1 - LED Eervena nesviti
digitalWrite (semaforD2cervena, HIGH); //nastavenl pinu na hodnotu 1 - LED &ervena nesviti
digitalWrite (semaforDloranzova, HIGH); //nastavenl pinmu na hodnotu 1 - LED cranfova nesvitl
digitalWrite (semaforD2oranzova, HIGH); //nastavenl pinu na hodnotu 1 - LED oraniova nesvitl

digitalWrite (semaforDlzelena, LOW); //nastaveni pinu na hodnotu 0 - LED zelend sviti
digitalWrites (semaforD2zelena, LOW): S/nastaveni pinu na hodnotu 0 - LED zelena sviti
delav(zelenaDl); //zpoZdénl 43 - zelend LED diods sviti
digitalWrite (semaforDlzelena, HIGH): S/nastaveni pinu na hodnotu 1 - LED zelend nesviti
digitalWrite (semaforD2zelena, HIGH); S/nastavenl pinu na hodnotu 1 - LED zelena nesvitl

digitalWrite (semaforDloranzova, LOW); //nastavenl pinmu na hodnotu 0 - LED cranZova sviti
digitalWrite (semaforD2oranzova, LOW); //nastavenl pinu na hodnotu 0 - LED cranZova sviti
delay (oranzovall) ; S/zpoEdéni 23 - oranZova LED dioda svitcl
digitalWrite (semaforDloranzova, HIGH); //nastavenl pinu na hodnotu 1 - LED oraniova nesvitl
digitalWrite (semaforD2oranzova, HIGH); //nastavenl pimu na hodnotu 1 - LED oranfZovéa nesviti
digitalWrites (semaforDlcervena, LOW): //nastaveni pinu na hodnotu 0 - LED Gervena svitl
digitalWrites (semaforD2cervena, LOW); //nastavenl pinu na hodnotu 0 - LED ferwvend sviti
Serial.println{"Dokon&eno™);

Obrazek 91 funkce semaforD1D2

5. Nahrani programu do fidici jednotky Arduino

Pokud je kéd programu kiizovatky ve tvaru X hotovy, propojime fidici jednotku s pocitacem

pomoci kabelu.

-
~— L!- 1

Obrazek 92 Propojovaci kabel mezi PC a fidici jednotkou [38]

Po propojeni pocitace a tidici jednotky zkontrolujeme propojeni na portu USB a zvolenou

desku mikrokontroléru Arduino Mega.
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Kontrola funkénosti naprogramované kiiZovatky ve tvaru X bez semafori pro

chodce

Pokud jste uspésné nahrali program do fidici jednotky. Zkontrolujte, jestli zapojené sema-
fory sviti a funguji dle Vaseho programu. Dle ukdzkového programu nejprve sviti u vSech
semafori cervena LED dioda. Po zadani jednoho z pismen do sériového monitoru se dle
ukdzkového programu spusti piislusny semafor se stejnym oznacenim pismene jako v kodu

programu.

Bonusovy tkol

Do ukazkového programu pridejte semafory chodct a nasledné zapojte vSechny potiebné
konektory od semaforii pro chodce do fidici jednotky dle Vaseho programu. Program na-
hrajte do zatizeni a vizualn¢ otestujte, jestli semafory pro chodce funguji dle VaSeho ptida-

ného kodu programu.
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ZAVER

Cilem prace bylo navrhnout a sestavit funkéni vyukovy model kiizovatky v ramci
vyuCovacich hodin informatiky na stfedni Skole. Navrzeni vSech komponent probihalo
v programu Autodesk invertor. Nésledné navrzené komponenty byly vytisknuty na 3D tis-
karné¢ za pouziti filamentu typu PLA, ktery je pIné biologicky odbouratelny. Model kitizo-
vatky je mozné diky jeji variabilité riznych komponentii ménit. Vyucuji ma tedy vice moz-

nosti ke zméné typu kiizovatky.

Vyukovy model kiizovatky je navrzen tak, aby splioval pozadavky na novou informatiku,
ktera se zavadi do vyuky predmétu. Pomoci vyukového modelu mohou Zaci rozvijet své
dosavadni védomosti, vylepSovat si kreativitu pomoci vlastniho rozvrzeni kfizovatky a ucit
se fesit problémy, se kterymi se mohou potykat béhem realizace kiizovatky. Stejné tak ma 1
moznost vyucujici pozménit vnitini zapojeni pinli pro zménéni vice variant programu. Mo-
del spiSe patti do vyuky informatiky na stiedni Skole, avSak je mozné pouzit jej ve vyuce
informatiky na zakladni Skole. Jeho pouziti je dilezité rozlisit dle zajmu zak a také vykon-
nosti. Model klade diiraz na znalost vyucujiciho pedagoga v dané oblasti. Zde je tedy dile-
zité, aby vyucujici ucitel mél urcity piehled v oblasti elektrotechniky a algoritmizace. Dile-
zitou véci je bezpecnost. Jelikoz je fidici jednotka ptipojena pomoci USB kabelu do pocitace,
zaci se nedostanou do kontaktu s vy$§im napétim nez 5V. V tomto piipad¢ se jedna o nizké
a bezpecné napéti. Jako vétSina vyukovych modeld, 1ze 1 model kiiZzovatky dale rozSifovat
naptiklad o tlacitka pro chodce, ktera nejsou soucasti vyukového modelu. Dalsi moZnosti je
doplnéni vzhledu kiiZzovatky o modely aut nebo lavicky a okolni stromy, které Ize vytisknout

také na 3D tiskarné.
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SEZNAM POUZITYCH SYMBOLU A ZKRATEK

ICT Informacni a komunikacni technologie.
RVP  Ramcovy vzd€lavaci program

SVP Skolni vzd&lavaci program

LED  Elektroluminiscen¢ni dioda

DPS Deska plosnych spoju

SMT  Zpisob osazovani desky ploSnych spoji
THT  Zputsob osazovani desky plosnych spoji
ARM  Architektura procesoru

A% Jednotka elektrického napéti

A Jednotka elektrického proudu

IDE Vyvojové prostiedi

USB  Univerzalni sériova sbérnice

HDMI Oznaceni nekomprimovaného obrazového a zvukového signalu v digitdlnim for-

matu
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