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POKYNY KE STUDIU  

NĆVODY KE STAVEBNICI LEGO MINDSTORMS PRO TħMOVĆ 

CVIĻENĉ V PřEDMŉTU VħPOĻETNĉ TECHNIKA 

Pro studium problematiky stavebnice LEGO MONDSTORMS jste obdrģeli studijn² 

bal²k obsahuj²c²: 

ω skriptum obsahuj²c² i pokyny ke studiu, 

ω pŚ²stup do e-learningov®ho port§lu obsahuj²c² doplŔkov® animace vybranĨch ļ§st² 

kapitol, 

ω CD-ROM s doplŔkovĨmi animacemi vybranĨch ļ§st² kapitol, 

ω harmonogram prŢbŊhu semestru a rozvrh prezenļn² ļ§sti, 

ω rozdŊlen² studentŢ do skupin k jednotlivĨm tutorŢm a kontakty na tutory. 

 

C²lem uļebn² opory 

C²lem je sezn§men² se z§kladn²mi pojmy z oblasti tvorby a programov§n² robotŢ 

s vyuģit²m stavebnice LEGO MINDSTORMS. Po prostudov§n² modulu by mŊl student bĨt 

schopen samostatnŊ sestavit a naprogramovat robota ze stavebnice LEGO MONDSTORMS 

k plnŊn² poģadovanĨch ¼loh. 

 

Pro koho je pŚedmŊt urļen 

Modul je zaŚazen do bakal§Śsk®ho studia 1. roļn²ku Fakulty strojn², ale mŢģe jej 

studovat i z§jemce z kter®hokoliv jin®ho oboru. 

Skriptum se dŊl² na ļ§sti, kapitoly, kter® odpov²daj² logick®mu dŊlen² studovan® l§tky, 

ale nejsou stejnŊ obs§hl®. PŚedpokl§dan§ doba ke studiu kapitoly se mŢģe vĨraznŊ liġit, proto 

jsou velk® kapitoly dŊleny d§le na ļ²slovan® podkapitoly a tŊm odpov²d§ n²ģe popsan§ 

struktura. 

 

PŚi studiu kaģd® kapitoly doporuļujeme n§sleduj²c² postup: 

 
Ļas ke studiu: xx hodin 

Na ¼vod kapitoly je uveden ļas potŚebnĨ k prostudov§n² l§tky. Ļas je orientaļn²  

a mŢģe v§m slouģit jako hrub® vod²tko pro rozvrģen² studia cel®ho pŚedmŊtu ļi kapitoly. 

NŊkomu se ļas mŢģe zd§t pŚ²liġ dlouhĨ, nŊkomu naopak. Jsou studenti, kteŚ² se s touto 

problematikou jeġtŊ nikdy nesetkali a naopak takov², kteŚ² jiģ v tomto oboru maj² bohat® 

zkuġenosti. 
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C²l: Po prostudov§n² tohoto odstavce budete umŊt 

  Popsat é 

 Definovat é 

 VyŚeġit é 

Ihned potom jsou uvedeny c²le, kterĨch m§te dos§hnout po prostudov§n² t®to kapitoly 

ï konkr®tn² dovednosti, znalosti. 

 
VĨklad 

N§sleduje vlastn² vĨklad studovan® l§tky, zaveden² novĨch pojmŢ, jejich vysvŊtlen², 

vġe doprov§zeno obr§zky, tabulkami, ŚeġenĨmi pŚ²klady, odkazy na animace. 

 
Shrnut² pojmŢ 

Na z§vŊr kapitoly jsou zopakov§ny hlavn² pojmy, kter® si v n² m§te osvojit. Pokud 

nŊkter®mu z nich jeġtŊ nerozum²te, vraŠte se k nim jeġtŊ jednou. 

 
Ot§zky 

Pro ovŊŚen², ģe jste dobŚe a ¼plnŊ l§tku kapitoly zvl§dli, m§te k dispozici nŊkolik 

teoretickĨch ot§zek. 

 
Đlohy k Śeġen² 

Protoģe vŊtġina teoretickĨch pojmŢ tohoto pŚedmŊtu m§ bezprostŚedn² vĨznam 

a vyuģit² v praxi, jsou V§m nakonec pŚedkl§d§ny i praktick® ¼lohy k Śeġen². V nich je hlavn²m 

vĨznamem pŚedmŊtu schopnost aplikovat ļerstvŊ nabyt® znalosti pro Śeġen² re§lnĨch situac². 

 
Kl²ļ k Śeġen² 

VĨsledky zadanĨch pŚ²kladŢ i teoretickĨch ot§zek jsou uvedeny v z§vŊru uļebnice 

v Kl²ļi k Śeġen². Pouģ²vejte je aģ po vlastn²m vyŚeġen² ¼loh, jen tak si samokontrolou ovŊŚ²te, 

ģe jste obsah kapitoly skuteļnŊ ¼plnŊ zvl§dli.  



 

 Fakulta strojn², VĠB-TU Ostrava 

5 Đvod 

 

ĐspŊġn® a pŚ²jemn® studium s t²mto uļebn²m textem V§m pŚej² autoŚi. 

Ing. David Fojt²k, Ph.D., Ing. Jarom²r Zavadil, Ing. Petr Podeġva 
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1 ĐVOD 

LEGO MINDSTORMS je stavebnice spoleļnosti LEGO pomoc² n²ģ lze sestavit a 

naprogramovat vlastn²ho robota. Tato stavebnice se stala velice popul§rn² a v dneġn² dobŊ ji 

pouģ²vaj² ġkoly, university, ale tak® jednotliv² z§jemci o robotiku po cel®m svŊtŊ. Sada 

obsahuje vġe potŚebn® k sestaven² robota i k jeho naprogramov§n² pro plnŊn² rŢznĨch ¼loh. 

D²ky bohat®mu vĨbŊru stavebn²ch prvkŢ nab²z² tato stavebnice velk® moģnosti konstrukļn²ch 

Śeġen². LEGO MINDSTORMS NXT, vydan® v roce 2006, je jiģ druhou generac² robotick® 

stavebnice LEGO (prvn² verze byla vyd§na jiģ v roce 1998). K programov§n² sestaven®ho 

robota lze vyuģ²t celou Śadu programovac²ch jazykŢ. 

Tato uļebn² opora si klade za c²l sezn§mit studenty prvn²ho roļn²ku bakal§Śsk®ho 

studia Fakulty strojn² VĠB ï Technick® univerzity Ostrava se stavebnic² LEGO 

MINDSTORMS. ZamŊŚena je na pouģit² t®to stavebnice v r§mci pŚedmŊtu Z§klady vĨpoļetn² 

techniky. Pozornost je tedy vŊnov§na vybaven² (sn²maļe, pŚ²sluġenstv² atd.), kter® maj² 

studenti tohoto pŚedmŊtu k dispozici. 

 

 

Obr. 1.1 ï LEGO MMINDSTORMS [LEGO
È
]  
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2 ZĆKLADNĉ SOUPRAVA 

Nejprve si pŚedstav²me z§kladn² soupravu stavebnice LEGO MINDSTORMS a jej² 

obsah. PostupnŊ projdeme vybaven², kter® tato souprava nab²z², od Ś²dic² jednotky ke 

sn²maļŢm a motorŢm. Kapitola se vŊnuje jak popisu hardwaru, tak i moģnostem jeho pouģit². 

 
Ļas ke studiu: 1 hodina 

 

 
C²l: Po prostudov§n² t®to kapitoly budete vŊdŊt 

  Jak® vybaven² nab²z² souprava 9797. 

 Co je to NXT kostka, jak® m§ parametry a rozhran². 

 Jak popsat pouģit® sn²maļe, jejich princip a zapojen². 

 

 
VĨklad 

Z§kladn² souprava nese produktov® oznaļen² 9797. Obsahuje celkem 437 stavebn²ch 

prvkŢ, servomotory, sn²maļe, Ś²dic² jednotku a propojovac² kabely. D§le je pŚiloģen tiġtŊnĨ 

n§vod k sestaven² z§kladn²ho modelu a pŚehled obsahu soupravy. Software nen² souļ§st² 

balen², je tedy nutn® jej pŚikoupit zvl§ġŠ. PodrobnŊjġ² vĨpis obsahu balen² je uveden n²ģe. 

Verze Education se od klasick® verze liġ² jednak odolnŊjġ²m plastovĨm boxem na souļ§stky, 

ale jsou nav²c tak® pŚid§ny nŊkter® prvky, kter® v klasick®m vyd§n² nenajdete. PŚid§na je 

dob²jec² lithiov§ baterie (nap§jec² adapt®r vġak nen² souļ§st² balen²), jeden dotykovĨ sn²maļ, 

tŚi svŊtla, tŚi kabely s redukc² k pouģit² lamp, sn²maļŢ a motorŢ. 

 

 

Obr. 2.1 ï Z§kladn² souprava (9797) [LEGO
È
]  
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Obsah soupravy 9797: 

¶ NXT inteligentn² kostka 

¶ dob²jec² lithiov§ baterie 

¶ 3 servomotory s integrovanĨmi sn²maļi ot§ļek 

¶ 1 svŊtelnĨ sn²maļ, zvukovĨ sn²maļ a ultrazvukovĨ sn²maļ 

¶ 2 dotykov® sn²maļe 

¶ 3 svŊteln® kostky (lampy) 

¶ 3 kabely s redukc² RCX/NXT 

¶ 3 sn²maļe ot§ļek zabudovan® v motorech 

¶ 7 ġestipramennĨch pŚipojovac²ch kabelŢ 

¶ USB kabel pro pŚipojen² NXT kostky k poļ²taļi 

¶ 437 stavebn²ch d²lŢ 

¶ tiġtŊnĨ n§vod ke stavbŊ z§kladn²ho modelu 

 

 

2.1 ř²dic² jednotka 

ř²dic² jednotkou stavebnice je tzv. NXT Ăkostkañ, kterou poh§n² 32bitovĨ procesor 

Atmel ARM. K dispozici jsou ļtyŚi vstupy a tŚi vĨstupy pro sn²maļe a motory. Snadn® 

ovl§d§n² kostky umoģŔuj² ļtyŚi tlaļ²tka a grafickĨ LCD display. PŚipojen² NXT kostky k 

poļ²taļi lze realizovat buŅ pomoc² USB kabelu, nebo je moģn® pouģ²t bezdr§tov® rozhran² 

Bluetooth. K nap§jen² jednotky slouģ² Li-Ion baterie, ale v pŚ²padŊ potŚeby lze pouģ²t i 

tuģkov® baterie (6x 1,5V AA). PodrobnŊjġ² pŚehled technickĨch parametrŢ NXT kostky 

naleznete v tabulce uveden® n²ģe. 

 

 

Obr. 2.2 ï NXT kostka [LEGO
È
]  
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Tab. 2.1 ï PŚehled technickĨch parametrŢ NXT kostky 

Parametr Specifikace 

Procesor Atmel ARM, AT91SAM7S256 

- 48 MHz 

- 32 bit 

- 256 KB FLASH 

- 64 KB RAM 

Co-procesor Atmel AVR, ATmega48 

- 8 MHz 

- 8 bit 

- 4 KB FLASH 

- 512B RAM 

PŚipojen² k PC USB 2.0 

- 12 Mbit/s 

Bluetooth, CSR BlueCore 4 v 2.0 + EDR System 

- podpora Serial Port Profile (SPP) 

- intern² 47 KB RAM 

- extern² 8 Mb FLASH 

- 26 MHz 

- 460,8 Kbit/s 

Vstupy / vĨstupy 4 vstupn² porty (1, 2, 3, 4) 

- 6ti ģilov® rozhran², konektor RJ12 

- podpora digit§ln²ho i analogov®ho rozhran² 

- 1 vysokorychlostn² port IEC 61158 Typ 4/EN 50170 

3 vĨstupn² porty (A, B, C) 

- 6ti ģilov® rozhran², konektor RJ12 

- podpora vstupu pro enkod®ry 

Display GrafickĨ LCD 

- rozliġen² 100 x 64, ļernob²lĨ 

- viditeln§ oblast 26 x 40,6 mm 

Reproduktor VĨstupn² kan§l s 8bit rozliġen²m 

- podporovan® vzorkov§n² 2 ï 16 KHz 

Ovl§d§n² 4 tlaļ²tka 

Nap§jen² Li -Ion baterie nebo 6x 1,5 V AA tuģkov® ļl§nky 
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Obr. 2.3 ï Sch®ma komunikace uvnitŚ NXT kostky 
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2.1.1 Hlavn² menu NXT kostky 

Z§kladn² funkce NXT kostky lze ovl§dat pŚ²mo pomoc² tlaļ²tek um²stŊnĨch pod 

displejem. PŚes menu je moģn® nejen proch§zet a spouġtŊt uloģen® programy, ale mŢģeme 

tak® pŚ²mo na kostce pomoc² jednoduch® aplikace vytvoŚit program novĨ. D§le se zde nach§z² 

moģnost z§znamu dat ze sn²maļŢ, testov§n² sn²maļŢ, a dalġ² rŢzn§ nastaven². Hlavn² nab²dka 

NXT kostky je strukturov§na n§sleduj²c²m zpŢsobem: 

¶ My Files ï v tomto adres§Śi naleznete vġechny programy, kter® jste vytvoŚili 

¶ NXT Program ï zde mŢģete naprogramovat robota pŚ²mo bez pouģit² poļ²taļe 

¶ NXT Datalog ï pro z§znam dat ze sn²maļŢ 

¶ View ï umoģŔuje zobrazit naļ²tan§ data z jednotlivĨch sn²maļŢ a t²m je otestovat 

¶ Bluetooth ï nastaven² bezdr§tov®ho pŚipojen² 

¶ Settings ï nastaven² NXT 

¶ Try Me ï v t®to ļ§sti mŢģete vyzkouġet funkļnost sn²maļŢ a motorŢ 

 

2.1.2 Baterie 

K soupravŊ ve verzi Education se od roku 2010 pŚid§v§ 7,4V dob²jec² lithium iontov§ 

baterie s kapacitou 2200mAh. Vyģaduje DC nap§jec² adapt®r 8887. Ten vġak nen² souļ§st² 

balen². Nab²jen² baterie trv§ 4 ï 5 hodin. K signalizaci stavu baterie slouģ² dvŊ LED diody. 

Zelen§ signalizuje pŚipojen² adapt®ru a ļerven§ dioda sv²t² pŚi nab²jen² baterie. 

 

Obr. 2.5 ï Li-Ion Baterie[LEGO
È
]  

 

2.1.3 Bluetooth 

NXT kostka podporuje bezdr§tovou komunikaci prostŚednictv²m integrovan®ho ļipu 

CSR BlueCore 4 verze 2. Kostka mŢģe bĨt pomoc² bluetooth rozhran² pŚipojena aģ ke tŚem 

dalġ²m zaŚ²zen²m souļasnŊ, avġak schopna je komunikovat souļasnŊ jen s jedn²m. Tato 

funkce je implementov§na pouģit²m Serial Port Profile (SPP), kterĨ mŢģe bĨt povaģov§n za 

bezdr§tovĨ s®riovĨ port. Komunikace mŢģe prob²hat mezi bluetooth zaŚ²zen²mi, kter® mohou 

bĨt naprogramov§ny pro komunikaci pouģit²m LEGO MINDSTORMS NXT Comunication 

Protocol a kter® podporŢj² SPP. Je moģn® pos²lat programy a soubory mezi NXT kostkami a 

vyuģ²t tak bezdr§tovou komunikaci k vĨmŊnŊ informac² mezi kostkami bŊhem vykon§v§n² 
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programu. Ke sn²ģen² spotŚeby vĨkonu potŚebn®ho pro bluetooth byla zvolena technologie 

Bluetooth Class II, coģ znamen§, ģe dosah zaŚ²zen² je pŚibliģnŊ do 10 m. 

Komunikace mezi NXT kostkami je realizov§na na principu master / slave. To 

znamen§, ģe jedna NXT kostka je v r§mci s²tŊ nastavena jako master a ostatn² jednotky 

komunikuj² pŚes ni. Master jednotka mŢģe bĨt pŚipojena ke tŚem bluetooth zaŚ²zen²m. Jedna 

NXT jednotka nen² schopna plnit souļasnŊ oboj² funkce master a slave. 

Jak je uvedeno ve sch®matu na dalġ² stranŊ (Obr. 2.6), master NXT jednotka mŢģe bĨt 

souļasnŊ pŚipojena aģ ke tŚem dalġ²m Bluetooth jednotk§m. Nicm®nŊ master jednotka mŢģe 

souļasnŊ komunikovat jen s jednou slave jednotkou. To znamen§, ģe pokud master jednotka 

komunikuje napŚ²klad se slave jednotkou ļ.1 a slave jednotka ļ. 2 zaļne pos²lat data k master 

jednotce, master jednotka nemŢģe zpracovat tato data dokud se nepŚepne komunikace na slave 

jednotku ļ. 2. NXT jednotka nen² schopna fungovat jako master a z§roveŔ jako slave, protoģe 

by to mohlo v®st ke ztr§tŊ dat mezi NXT jednotkami. 

 

Obr. 2.6 ï Vz§jemn§ komunikace NXT kostek prostŚednictv²m Bluetooth 

 

Spojen² s ostatn²mi zaŚ²zen²mi prob²h§ pŚes kan§ly. NXT pouģ²v§ pro bluetooth 

komunikaci 4 kan§ly. Kan§l 0 je vģdy pouģit slave NXT jednotkou pro komunikaci s master 

NXT (t. j. smŊrem k master NXT), zat²mco kan§ly 1, 2 a 3 se pouģ²vaj² pro odchoz² 

komunikaci z master NXT k slave jednotk§m. 
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2.1.4 PŚipojen² sn²maļŢ a motorŢ 

K pŚipojen² sn²maļŢ a motorŢ k NXT kostce slouģ² ļtyŚi vstupn² a tŚi vĨstupn² porty. 

Pro zapojen² se pouģ²vaj² ġestiģilov® kabely s koncovkami RJ12 upravenĨmi na pravou stranu. 

V r§mci z§kladn² soupravy je dod§v§no celkem 7 tŊchto kabelŢ o rŢznĨch d®lk§ch. 

Motory mohou bĨt pŚipojov§ny k libovoln®mu vĨstupn²mu portu A, B, nebo C. Ale je 

dobr® pouģ²vat n§sleduj²c² zapojen²: 

¶ Port A: Motor pro zvl§ġtn² vyuģit². 

¶ Port B: Motor pro pohyb, obvykle motor na lev® stranŊ podvozku. 

¶ Port C: Motor pro pohyb, obvykle motor na prav® stranŊ podvozku. 

VĨġe uveden® zapojen² je pŚednastaveno pro vŊtġinu vzorovĨch programŢ ze sekce 

Robot Educator. 

 

Obr. 2.7 ï PŚipojen² sn²maļŢ a motorŢ [LEGO
È
]  

 

2.1.5 VĨstupn² porty 

LEGO MINDSTORMS NXT disponuje tŚemi vĨstupn²mi porty, kter® slouģ² k Ś²zen² 

akļn²ch ļlenŢ pŚipojenĨch k NXT. Ġetiģilov® rozhran² vĨstupn²ch portŢ je realizov§no tak, ģe 

vĨstupn² zaŚ²zen² mohou zp§tky do NXT pos²lat informace, aniģ by musela pouģ²t vstupn² 

porty. 

 

Pin 1, 2 ï PWM vĨstupn² sign§l pro akļn² ļleny 

Pin 3 ï uzemnŊn² 

Pin 4 ï vĨstupn² nap§jen² 4,3 V 

Pin 5, 6 ï Schmittovy vstupy (napŚ. pro encoder) 

 

Obr. 2.8 ï VĨznam jednotlivĨch pinŢ vĨstupn²ho portu 
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Pin1 a 2 jsou vĨstupn² sign§ly pro Ś²zen² akļn²ch ļlenŢ. Tyto sign§ly jsou Ś²zeny 

vnitŚn²m Śadiļem, kterĨ je schopen dod§vat souvisle 700 mA pro kaģdĨ vĨstupn² port a 

ġpiļkovĨ proud pŚibliģnŊ 1 A. řadiļ motoru m§ zabudovanou tepelnou ochranu, coģ 

znamen§, ģe pokud je z kostky souvisle odeb²r§no velk® mnoģstv² vĨkonu, Śadiļ mŢģe 

automaticky upravit vĨstupn² proud. 

 

2.1.6 Vstupn² porty 

NXT kostka je osazena ļtyŚmi vstupn²mi porty, kter® umoģŔuj² pŚipojen² rŢznĨch 

sn²maļŢ. Ġestiģilov§ koncepce vstupn²ch portŢ umoģŔuje pouģit² jak analogov®ho, tak 

digit§ln²ho rozhran² pro kaģdĨ konektor. Port 4 mŢģe bĨt pouģit pro vysokorychlostn² 

komunikaci prostŚednictv²m Śadiļe RS485. 

 

 

 

 

Pin 1 ï analogovĨ vstupn² a pŚ²padnŊ proudovĨ 

vĨstupn² sign§l 

Pin 2, 3 ï uzemnŊn² 

Pin 4 ï vĨstupn² nap§jen² 4,3 V  

Pin 5, 6 ï digit§ln² I/O pin 

 

Vstupn² pin (Pin 1) je analogovĨ vstupn² pin pŚipojenĨ k 10bit A/D pŚevodn²ku uvnitŚ 

AVR procesoru. Je tak® pŚipojen ke gener§toru proudu, kterĨ se pouģ²v§ pro nap§jen² 

aktivn²ch sn²maļŢ. (pozn. Gener§tor proudu byl do NXT kostky pŚid§n z dŢvodu zajiġtŊn² 

kompatibility se starġ²mi sn²maļi syst®mu LEGO MINDSTORMS Robotic Invention 

System.) Vstupn² A/D sign§ly jsou vzorkov§ny stejnou vzorkovac² frekvenc² pro vġechny 

analogov® sn²maļe. Vzorkovac² pro vġechny analogov® sn²maļe je 333 Hz. 

 

2.1.7 Vysokorychlostn² komunikaļn² port 

Vstupn² port ļ. 4 mŢģe pracovat jako vysokorychlostn² komunikaļn² port. K tomuto 

¼ļelu je v NXT kostce implementov§n komunikaļn² ļip RS485, coģ umoģŔuje realizaci 

vysokorychlostn² obousmŊrn® komunikace. V souļasnosti spoleļnost LEGO nevyv²j² ģ§dn® 

zaŚ²zen², kter® tuto komunikaci vyģaduje. Nicm®nŊ NXT kostka je t²mto pŚipravena do 

budoucnosti, kdy mohou bĨt vyr§bŊna zaŚ²zen², jeģ budou vysokorychlostn² komunikaci 

vyģadovat. 

Obr. 2.9 ï Zapojen² pinŢ vstupn²ho portu 
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Obr. 2.10 Sch®ma ļipu RS485 zapojenĨm na port ļ. 4 [LEGO
È
]  

 

2.1.8 I
2
C komunikace 

Digit§ln² komunikace v r§mci NXT kostky je realizov§na pouģit²m protokolu I
2
C. 

Jedn§ se o prŢmyslovĨ komunikaļn² standard vyvinutĨ Philips Semiconductors na zaļ§tku 

osmdes§tĨch let. Od t® doby byl pouģit u mnoha rŢznĨch prŢmyslovĨch komponent, u nichģ 

se vyģaduje jednoduch§ digit§ln² komunikace. 

I
2
C komunikace slouģ² jako digit§ln² rozhran² pro extern² zaŚ²zen², kter® potŚebuj² 

komunikovat s NXT kostkou. Toto digit§ln² rozhran² umoģŔuje extern²m zaŚ²zen²m vykon§vat 

funkcionalitu individu§lnŊ a pot® jen poslat vĨsledek zpŊt do NXT kostky nebo pŚij²mat nov® 

informace z NXT. 

NXT kostka disponuje ļtyŚmi I
2
C komunikaļn²mi kan§ly (jeden pro kaģdĨ vstupn² 

port). I
2
C komunikace je realizov§na jako Ămaster onlyñ, coģ znamen§, ģe NXT Ś²d² datovĨ 

tok kaģd®ho komunikaļn²ho kan§lu. 

DŢleģitĨm aspektem umoģŔuj²c²m I
2
C komunikaci mezi dvŊma zaŚ²zen²mi je 

hardwarov® nastaven² kaģd®ho zaŚ²zen². 

Digit§ln² zaŚ²zen² maj² nŊkter® vĨhody v porovn§n² s analogovĨmi. Digit§ln² zaŚ²zen² 

mohou zahrnovat jm®no zaŚ²zen² a mohou se odkazovat na individu§ln² parametry, jeģ jsou 

pro zaŚ²zen² specifick® (napŚ. kalibraļn² hodnoty, ļas inicializace atd.). Ke vz§jemn®mu 

 rozliġen² rŢznĨch digit§ln²ch zaŚ²zen² vytvoŚilo LEGO adresaļn² sch®ma pro sv® sn²maļe, 

kter® mohou bĨt rozġ²Śeny, jakmile spoleļnost vyvine nov® digit§ln² zaŚ²zen² nebo uzn§ 

zaŚ²zen² tŚet² strany. Aktu§lnŊ platnĨ seznam obsahuje pouze ultrazvukovĨ sn²maļ, kter®mu 

byla pŚidŊlena adresa 1 (v sedmi-bitov®m kontextu). 

 

2.2 Sn²maļe 

D§le si pop²ġeme jednotliv® sn²maļe, jejich rozdŊlen² a parametry. U syst®mŢ 

Mindstorms NXT se pouģ²vaj² tŚi rŢzn® typy sn²maļŢ, aktivn², pasivn² a digit§ln². 
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Aktivn² sn²maļe 

Jedn§ se o starġ² sn²maļe vyvinut® pro RCX kostku. Ty to sn²maļe vyģaduj² pŚesn® 

Ś²zen² dod§van®ho nap§jen². K tomuto ¼ļelu slouģ² gener§tor proudu, jenģ pro tyto sn²maļe 

dod§v§ pŚibliģnŊ 18 mA. Nap§jen² tŊchto sn²maļŢ je Śeġeno n§sleduj²c²m zpŢsobem: 

gener§tor nap§j² sn²maļ po dobu 3 ms a pot® je 0,1 ms mŊŚena analogov§ hodnota. 

 

 

Obr. 2.11 ï Nap§jen² aktivn²ch sn²maļŢ 

 

Aktivn² sn²maļe jsou n§sleduj²c² (jedn§ se o sn²maļe z Lego Mindstorms Robotic 

Invention): 

¶ svŊtelnĨ sn²maļ 

¶ sn²maļ ot§ļek 

 

Pasivn² sn²maļe 

Vġechny sn²maļe, kter® nevyģaduj² zvl§ġtn² ļasov§n² nap§jen²/mŊŚen². Tyto sn²maļe 

jsou tak® vzorkov§ny frekvenc² 3 ms, protoģe vzorkov§n² A/D pŚevodn²ku je paraleln² a tud²ģ 

mus² podporovat ļasov§n² vyģadovan® aktivn²mi sn²maļi. 

 

Mezi pasivn² sn²maļe patŚ²: 

¶ dotykovĨ sn²maļ 

¶ svŊtelnĨ sn²maļ dod§vanĨ se NXT sadou 

¶ zvukovĨ sn²maļ 

¶ teplotn² sn²maļ 

 

Digit§ln² sn²maļe 

Vġechny sn²maļe pouģ²vaj²c² I
2
C komunikaci. Obsahuj² extern² micro-controller. 

Informace o I2C komunikaci byly uvedeny v pŚedchoz² podkapitole. 

 

Mezi digit§ln² sn²maļe patŚ²: 

¶ ultrazvukovĨ sn²maļ 

0,1 ms 3 ms 

nap§jen² mŊŚen² 
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2.2.1 DotykovĨ sn²maļ 

DotykovĨ sn²maļ reaguje na stlaļen² nebo uvolnŊn² jeho stlaļiteln® ļ§sti, coģ 

zpŢsobuje spojen² ļi rozpojen² elektrick®ho obvodu. VĨstupem je tedy zmŊna napŊt² pŚi 

spojen² nebo rozpojen² obvodu. Tento sn²maļ umoģŔuje robotovi reagovat napŚ. na n§raz do 

pŚek§ģky v jeho okol². 

 

Obr. 2.12 ï DotykovĨ sn²maļ [LEGO
È
]  

 

2.2.2 SvŊtelnĨ sn²maļ 

SvŊtelnĨ sn²maļ umoģŔuje robotovi reagovat na zmŊnu intenzity svŊtla, pŚ²padnŊ na 

rŢzn® barvy svŊteln®ho z§Śen². Obsahuje tak® vlastn² zdroj svŊtla (IR LED diodu), jenģ lze 

podle potŚeby softwarovŊ zapnout nebo vypnout. Je tedy moģn® mŊŚit buŅ odraz svŊtla 

generovan®ho LED diodou, nebo jen intenzitu svŊtla z okol² (0 ï 100%). Tento senzor tedy 

umoģŔuje robotovi reagovat na intenzitu odraģen®ho svŊtla od rŢznĨch povrchŢ (napŚ. rŢzn® 

barvy), anebo vn²mat ¼roveŔ intenzity osvŊtlen² v jeho okol². 

 

Obr. 2.13 ï SvŊtelnĨ sn²maļ [LEGO
È
]  

 

2.2.3 UltrazvukovĨ sn²maļ 

UltrazvukovĨ sn²maļ slouģ² k mŊŚen² vzd§lenosti, ļ²mģ usnadŔuje robotovi orientaci v 

prostoru, zejm®na pŚi vyhĨb§n² se pŚek§ģk§m. UmoģŔuje tak® reagovat na pohyb. Sn²maļ m§ 

dosah aģ 255 cm s pŚesnost² Ñ 3 cm. Skl§d§ se z vys²laļe a pŚij²maļe ultrazvukov®ho sign§lu. 

UltrazvukovĨ sn²maļ pracuje na principu mŊŚen² ļasu, jeģ trv§ vyslan® zvukov® vlnŊ k 

dosaģen² pŚek§ģky a n§vratu zpŊt. MŊŚen² vzd§lenosti je nejspolehlivŊjġ² pokud se jedn§ o 

pŚek§ģku s plochou stŊnou vŊtġ²ch rozmŊrŢ. Mal® a zaoblen® pŚedmŊty se mŊŚ² obt²ģnŊji. 

 

 

Obr. 2.14 ï UltrazvukovĨ sn²maļ [LEGO
È
]  
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2.2.4 ZvukovĨ sn²maļ 

ZvukovĨ sn²maļ zaznamen§v§ akustickĨ tlak. Pomoc² nŊj mŢģe robot mŊŚit ¼roveŔ 

hlasitosti zvuku. Pro pod§n² dobrĨch vĨsledkŢ mŊŚen² je l®pe pouģ²vat tento sn²maļ v klidn®m 

prostŚed² tak, aby nedoch§zelo k ruġen² okoln²m hlukem. ZvukovĨ sn²maļ je schopen mŊŚit 

¼rovnŊ hlasitosti zvuku do 90dB, pŚiļemģ hodnoty jsou zobrazov§ny v procentech jeho 

rozsahu (0-100%). 

 

Obr. 2.15 ï ZvukovĨ sn²maļ [LEGO
È
]  

 

2.3 Motory  

Stavebnice disponuje tŚemi servomotory, kter® umoģŔuj² pohyb robota. Motory jsou 

vybaveny vestavŊnĨmi rotaļn²mi senzory umoģŔuj²c²mi pŚesnŊjġ² pohyb robota. Jedno 

otoļen² odpov²d§ 360Á, pŚiļemģ ud§van§ pŚesnost mŊŚen² je Ñ 1Á. SoftwarovŊ lze dva motory 

synchronizovat tak, aby se robot pohyboval rovnŊ. Pomoc² rotaļn²ho sn²maļe a mŊŚen² ot§ļek 

je moģn® robota naprogramovat, aby ujel pŚesnŊ zadanou vzd§lenost. Na obr§zku vpravo si 

mŢģete prohl®dnout syst®m vnitŚn²ho uspoŚ§d§n² motoru. 

 

Obr. 2.16 ï Motor a jeho vnitŚn² uspoŚ§d§n² [LEGO
È
]  

 

2.4 Lampy 

Souprava 9797 ve verzi Education obsahuje tŚi svŊteln® kostky. Nap§jec² napŊt² kostek 

je 9V a st§lĨ proudovĨ odbŊr 30 mA. Pro pŚipojen² k NXT kostce je zapotŚeb² vodiļ s redukc² 

(vodiļ je souļ§st² balen²). Souļ§st² soupravy jsou tak® sn²mateln® prŢsvitn® kostky, ļerven§, 

zelen§ a ģlut§. 

 

Obr. 2.17 ï Lampa a prŢsvitn® kostky 
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2.5 Moģnosti programov§n² NXT kostky 

Pro stavebnice LEGO MINDSTORMS se nab²z² cel§ Śada moģnost² jejich 

programov§n². VĨbŊr vhodn®ho prostŚed² a konkr®tn²ho programovac²ho jazyka z§leģ² jen na 

znalostech program§tora a na ¼ļelu pouģit². Nejjednoduġġ² zpŢsob programov§n² NXT kostky 

umoģŔuje software dod§vanĨ pŚ²mo se stavebnic². Tento software s grafickĨm prostŚed²m 

nab²z² pŚipraven® bloky, pomoc² nichģ lze sestavit celĨ program v jazyce NXT-G. Existuje 

vġak spousta dalġ²ch prostŚed² a programovac²ch jazykŢ, kter® lze pro pr§ci s NXT jednotkou 

pouģ²t. V t®to ļ§sti si uvedeme struļnĨ pŚehled nŊkterĨch z dostupnĨch programovac²ch 

jazykŢ. 

Na zaļ§tek je dobr® jeġtŊ poznamenat, ģe nŊkter® z jazykŢ vyģaduj² nahrazen² 

pŢvodn²ho firmwaru NXT kostky firmwarem urļenĨm pro dan® programovac² prostŚed². 

PotŚebnĨ firmware lze obvykle st§hnout z webu vydavatele pŚ²sluġn®ho softwaru nebo pŚ²mo 

od vĨrobce NXT. 

 

Programovac² prostŚed²: 

¶ NXT Software 

¶ RoboLab 

¶ LabVIEW 

¶ BricxCC 

¶ RobotC 

¶ LoJOS-NXJ 

¶ Microsoft Robotics Studio 

¶ MATLAB a Simulink 

 

Programovac² jazyky: 

¶ NXT-G 

¶ NBC (Next Byte Code) 

¶ NXC (Not eXactly C) 

¶ C, C++, C# 

¶ Java 

¶ Python 

 

Na obr§zku obr. 2.18 je moģn® si prohl®dnout grafick® prostŚed² NXT Software 

dod§van®ho spolu se stavebnic². ProstŚed² je pomŊrnŊ pŚehledn® a velice intuitivn². Nab²z² 

tak® bohatou n§povŊdu se spoustou uk§zkovĨch pŚ²kladŢ. 
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Obr. 2.18 ï NXT Software 
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3 DALĠĉ PRVKY A DOPLœKOVĆ SOUPRAVA  

V t®to kapitole se pod²v§me na soupravu doplŔkovĨch d²lŢ 9695, dalġ² sn²maļe a 

prvky, kter® nejsou souļ§st² z§kladn² soupravy. Tyto souļ§sti je moģn® k z§kladn² soupravŊ 

pŚikoupit a rozġ²Śit tak jej² moģnosti. ZamŊŚ²me se na prvky, kter® maj² studenti v r§mci 

pŚedmŊtu k dispozici. 

 
Ļas ke studiu: 0,5 hodiny 

 

 
C²l: Po prostudov§n² t®to kapitoly budete vŊdŊt 

  Co nab²z² doplŔkov§ souprava 9695. 

 Jak® dalġ² vybaven² lze k z§kladn² soupravŊ pŚipojit. 

 Jak§ je nab²dka dalġ²ch sn²maļŢ, jejich princip a pouģit². 

 

 
VĨklad 

K z§kladn² soupravŊ lze dokoupit i rŢzn® doplŔkov® soupravy. V naġem pŚ²padŊ maj² 

studenti k dispozici soupravu doplŔkovĨch d²lŢ s produktovĨm oznaļen²m 9695, kter§ je 

doplŔkem z§kladn² soupravy 9797 LEGO MINDSTORMS Education. Souprava 9695 

obsahuje spoustu dalġ²ch konstrukļn²ch d²lŢ (p§sy, kola, speci§ln² spojky, ġnekov§ kola, 

hŚ²dele a dalġ²). Celkem 817 souļ§stek. V kombinaci se z§kladn² soupravou umoģŔuje 

konstruovat n§roļnŊjġ² roboty s v²ce funkcemi. Souprava 9695 byla vyd§na v srpnu roku 2010 

a nahrazuje starġ² soupravu 9648 ï Souprava technickĨch d²lŢ, kter§ obsahovala 672 d²lŢ. 

 

 

Obr. 3.1 ï DoplŔkov§ souprava 9695 [LEGO
È
]  
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3.1 Dalġ² sn²maļe 

Nejzn§mŊjġ² spoleļnost² zabĨvaj²c² se vĨrobou sn²maļŢ kompatibiln²ch se syst®my 

LEGO MINDSTORMS je americk§ spoleļnost HiTechnic. KromŊ cel® Śady sn²maļŢ nab²z² 

tak® rŢzn® pŚ²sluġenstv² pro tyto stavebnice. Sn²maļe jsou podporov§ny softwarem LEGO 

MINDSTORMS Education NXT od verze 1.1. V NXT kostce pak mus² bĨt nahr§n firmware 

verze 1.05 a vyġġ². Pro pouģ²v§n² sn²maļŢ HiTechnic je tŚeba do programovac²ho software 

doinstalovat NXT G-bloky. Ty je moģn® st§hnout zdarma ze str§nek vĨrobce. D§le uveden® 

sn²maļe jsou vġechny vyrobeny firmou HiTechnic s vĨjimkou barevn®ho sn²maļe (ten dod§v§ 

pŚ²mo firma LEGO). 

 

3.1.1 BarevnĨ sn²maļ 

NXT Color Sensor je schopen vykon§vat tŚi rŢzn® funkce. Funguje buŅ jako barevnĨ 

sn²maļ rozliġuj²c² celkem ġest barev (ļern§, modr§, zelen§, ģlut§, ļerven§, b²l§). D§le mŢģe 

bĨt pouģit jako svŊtelnĨ sn²maļ detekuj²c² intenzitu svŊtla (jak odraģen®ho, tak okoln²ho). Ale 

tak® pracuje jako barevn§ lampa vyzaŚuj²c² ļerven®, zelen® nebo modr® svŊtlo. 

 

Obr. 3.2 ï BarevnĨ sn²maļ [HiTechnics]  

 

3.1.2 GyroskopickĨ sn²maļ 

NXT Gyro Sensor obsahuje jednoosĨ gyroskopickĨ sn²maļ, kterĨ detekuje rotaci a 

vrac² hodnotu reprezentuj²c² poļet stupŔŢ za sekundu rotace a tak® indikuje smŊr rotace. Gyro 

sn²maļ mŊŚ² aģ Ñ 360Á za sekundu rotace. StupeŔ rotace mŢģe bĨt ļten pŚibliģnŊ 300x za 

sekundu. UmoģŔuje stavŊt roboty, kteŚ² mohou udrģovat rovnov§hu pŚi sv®m pohybu nebo 

prov§dŊt dalġ² funkce pŚi kterĨch je mŊŚen² rotace nezbytn®. Osa mŊŚen² je vedena ve svisl® 

rovinŊ s gyroskopem um²stŊnĨm ļernĨm krytem nahoru (viz obr§zek). Sn²maļ je analogovĨ. 

 

Obr. 3.3 ï Gyroskop [HiTechnics]  
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3.1.3 Akcelerometr 

NXT Acceleration / Tilt Sensor mŊŚ² zrychlen² ve tŚech os§ch x, y, z. Zrychlen² je 

mŊŚeno v rozsahu -2g aģ +2g se ļlenŊn²m pŚibliģnŊ 200 hodnot na g. VĨstupn² rozsah sn²maļe 

je tedy Ñ 400 hodnot. MŊŚen² zrychlen² je obnovov§no pŚibliģnŊ 100x za sekundu pro kaģdou 

osu. Osy akcelerometru jsou oznaļeny na obr§zku. 

 

Obr. 3.4 ï Akcelerometr [HiTechnics]  

 

3.1.4 Kompas 

NXT Compass Sensor je digit§ln² kompas, kterĨ mŊŚ² magnetick® pole zemŊ a na 

vĨstupu d§v§ hodnotu reprezentuj²c² aktu§ln² smŊr. Tato hodnota je vypoļtena s pŚesnost² na 

1Á a vr§cena jako ļ²slo od 0 do 359. Sn²maļ aktualizuje hodnotu 100x za sekundu. Sn²maļ 

mŢģe pracovat ve dvou reģimech, ļtec² nebo kalibraļn². Ve ļtec²m reģimu vypoļ²t§v§ aktu§ln² 

smŊr a vrac² hodnotu potŚebnou k vykon§v§n² programu. V reģimu kalibrace mŢģe bĨt sn²maļ 

kalibrov§n ke kompenzaci magnetick®ho pole ruġivĨch zdrojŢ (napŚ. motory a baterie), ļ²mģ 

se udrģuje maxim§ln² pŚesnost. 

 

Obr. 3.5 Kompas [HiTechnics]  

 

3.1.5 Sn²maļ pro vyhled§v§n² IR sign§lu 

NXT IRSeeker je sn²maļ detekuj²c² infraļerven® sign§ly z rŢznĨch zdrojŢ (napŚ. 

d§lkovĨ ovladaļ, denn² svŊtlo a dalġ²). Prim§rnŊ je vġak tento sn²maļ urļen k realizaci fotbalu 

robotŢ v kombinaci s HiTechnic IR fotbalovĨm m²ļem. Zorn® pole sn²maļe je 240Á. Hodnoty 

indikovan® sn²maļem mŢģete vidŊt na obr§zku. Hodnota 1 ud§v§, ģe je zdroj IR sign§lu vlevo 

a za sn²maļem, hodnota 5 znamen§, ģe zdroj je v pŚ²m®m smŊru pŚed sn²maļem a hodnota 9 

je poloha vpravo a za sn²maļem. Pokud nen² nalezen ģ§dnĨ IR sign§l, vrac² hodnotu 0. 
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Obr. 3.6 ï Sn²maļ pro vyhled§v§n² IR sign§lu [HiTechnics]  

 

Sn²maļ nab²z² dva reģimy: modulovanĨ (AC) a nemodulovanĨ (DC). V modulovan®m 

m·du sn²maļ detekuje modulovan® IR sign§ly, jako jsou ty z HiTechnic IR m²ļe nebo nŊkter® 

d§lkov® ovladaļe. V modulovan®m reģimu sn²maļ odfiltruje vŊtġinu ostatn²ch IR sign§lŢ ke 

sn²ģen² ruġen² napŚ²klad od svŊtel nebo slunce. Sn²maļ je nastaven na obd®ln²kov® sign§ly o 

frekvenci 1,2kHz. V nemodulovan®m reģimu sn²maļ detekuje nemodulovan® IR sign§ly 

napŚ²klad starġ² typy IR m²ļŢ a sluneļn² svŊtlo. 

 

3.2 PŚ²davn® prvky 

Ke stavebnic²m LEGO Mindstorms lze poŚ²dit tak® rŢzn® pŚ²sluġenstv², mezi kter® 

patŚ² napŚ²klad multiplexy pro sn²maļe nebo motory, soupravy pro tvorbu vlastn²ch sn²maļŢ, 

pŚ²sluġenstv² pro realizaci robotick®ho fotbalu atd. 

3.2.1 IR fotbalovĨ m²ļ 

HiTechnic Infrared Electronic Ball je urļen pro robotickĨ fotbal. Vyģaduje kombinaci 

se sn²maļem pro vyhled§v§n² IR sign§lu. DobŚe vyv§ģenĨ m²ļ o prŢmŊru 75 mm obsahuje 20 

IR LED diod, slep§ poloha je tedy vylouļena. SplŔuje technick® poģadavky soutŊģe RoboCup 

Jr. Nap§jen² zajiġŠuj² ļtyŚi AAA mikrotuģkov® ļl§nky. 

 

 

Obr. 3.7 ï IR fotbalovĨ m²ļ [HiTechnics]  
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3.2.2 Experiment§ln² souprava 

HiTechnic Experimenter's Kit slouģ² pro tvorbu vlastn²ch sn²maļŢ a elektronickĨch 

obvodŢ Ś²zenĨch NXT programy. PŚiloģen§ uģivatelsk§ pŚ²ruļka obsahuje instrukce k 

sestaven² vzorovĨch pŚ²kladŢ elektrickĨch obvodŢ. 

 

Souprava obsahuje n§sleduj²c²: 

¶ sadu souļ§stek 

¶ HiTechnic prototypovou nap§jec² desku 

¶ nap§jenou pokusnou desku 165 x 55 mm 

¶ sadu spojovac²ch dr§tkŢ obsahuj²c²ch 70 dr§tkŢ 

¶ HiTechnic experiment§ln² pŚ²ruļku (pdf) 

¶ Vzorov® programy pro kaģdĨ experiment napsan® v NXT-G, LabView, NXC, 

RobotC 

 

 

Obr. 3.8 ï Experiment§ln² souprava [HiTechnics]  

 

 

3.2.3 Multiplex  

HiTechnic Sensor Multiplexer umoģŔuje pŚipojen² aģ ļtyŚ sn²maļŢ k jednomu portu 

NXT kostky. Disponuje ļtyŚmi vstupn²mi porty a jedn²m vĨstupn²m. PŚipojen² se prov§d² 

standartn²m NXT kabelem jako u ostatn²ch sn²maļŢ. Multiplexer pouģ²v§ vlastn² nap§jen² 

zvl§ġtn²m bateriovĨm boxem pro standartn² 9V baterii k poskytnut² adekv§tn²ho vĨkonu pro 

kaģdĨ pŚipojenĨ sn²maļ. Podporov§n je velkĨ rozsah digit§ln²ch i analogovĨch sn²maļŢ. 
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Podporovan® sn²maļe 

¶ LEGO Ultrasonic Sensor 

¶ LEGO Light Sensor 

¶ LEGO Touch Sensor 

¶ HiTechnic Compass Sensor 

¶ HiTechnic Color Sensor 

¶ HiTechnic Gyro Sensor 

¶ HiTechnic IRSeeker 

¶ HiTechnic Acceleration Sensor 

¶ HiTechnic Prototype Sensor 

¶ HiTechnic Color Sensor V2  Sensor 

¶ HiTechnic IRSeeker V2 

¶ HiTechnic IR Receiver 

¶ HiTechnic EOPD Sensor 

 

3.2.4 S²ŠovĨ adapt®r 

K nab²jen² lithiov® baterie slouģ² s²ŠovĨ DC adapt®r s produktovĨm oznaļen²m 8887. 

VĨstupn² parametry adapt®ru: 10V, 700mA. 

 

Obr. 3.9 ï S²ŠovĨ adapt®r [LEGO
È
]  

 

 
Dalġ² zdroje 
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4 PROSTřEDĉ NXT-G 

 
Ļas ke studiu: 4 hodiny 

 

 
C²l: Po prostudov§n² tohoto odstavce budete  

  obecnŊ sezn§meni s prostŚed²m NXT-G 

 schopni prov®st instalaci prostŚed² NXT-G 

 zn§t strukturu projektu NXT-G 

 zn§t z§kladn² n§stroje a prvky prostŚed² 

 

 
VĨklad 

 

Stavebnice Lego Mindstorms je celosvŊtovŊ obl²benou pedagogickou pomŢckou se 

kterou se lze setkat jak na z§kladn²ch, tak zejm®na na stŚedn²ch a vysokĨch ġkol§ch. Je 

vyuģ²v§na k vĨuce z§kladŢ i pokroļilĨch metod z oblasti programov§n², robotiky ale taky 

tĨmov® spolupr§ce. Z§kladem stavebnice je Ś²d²c² jednotka zaloģen§ na 8 bitov®m procesoru 

ARM, vybaven§ rozhran²mi pro pŚipojen² k PC a pro pŚipojen² vstupn²ch a vĨstupn²ch 

zaŚ²zen² jako jsou motory a senzory. C²lem tŊchto skript urļenĨch jako je podpora interaktivn² 

vĨuky pŚedmŊtu Technick® vĨpoļty s vyuģit²m vĨukov® stavebnice LEGO Mindstorms. 

Ļten§Ś se v nich sezn§m² se z§kladn²m vĨvojovĨm prostŚed²m s n§zvem NXT-G. 

V t®to ¼vodn² kapitole se sezn§m²me s vĨvojovĨm prostŚed²m NXT-G, kter® souģ² 

k blokov®mu programov§n² Ś²dic² jednotky NXT ze stavebnice LEGO MindstormsÈ. Toto 

prostŚed² umoģŔuje intuitivn² formou vytv§Śet jednoduch® programy, dostateļn® k pochopen² 

z§kladn²ch algoritmŢ. Jako prvn² krok vĨuky bude v tŊchto skriptech pops§na instalace 

prostŚed², ovladaļŢ a zpŢsob pŚipojen² jednotky NXT k poļ²taļi pŚes USB a bezdr§tov® 

Bluetooth, aby bylo moģn® bŊhem studia toto prostŚed² pouģ²t. 
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Obr§zek 4-1 ProstŚed² NXT-G 

 

VĨvojov® prostŚed² NXT-G vytvoŚen® spoleļnost² National Instruments, slouģ² 

k jednoduch®mu blokov®mu programov§n² Ś²dic² jednotky NXT. Ļ§steļnŊ vych§z² 

z profesion§ln²ho vĨvojov®ho prostŚed² LabView od spoleļnosti National Instruments a m§ 

s n²m spoleļn® prvky, nŊkter® na prvn² pohled viditeln®. StejnŊ jako v LabView je program 

tvoŚenĨ sch®matem sloģenĨm z jednotlivĨch funkļn²ch blokŢ pŚedstavuj²c²ch funkce a 

objekty, um²stŊnĨch na sekvenļn² linii, jenģ urļuje smŊr toku programu. Na rozd²l od 

LabView m§ ale kaģdĨ takovĨ blok m§ pevnŊ danou strukturu a nastaviteln® parametry 

ovlivŔuj²c² jeho funkci a chov§n². Mimo nŊ lze z jiģ existuj²c²ch blokŢ vytv§Śet bloky vlastn², 

tzv. uģivatelsk® bloky. Bloky jsou rozdŊleny do sedmi barevnŊ oddŊlenĨch skupin podle sv® 

funkce. 












































































































































