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Uvod

Text navazuje na ndvod "Program Karel pro IQ 151", vy-
deny n. p. Komenium v roce 1986, ktery popisoval &innost pro-
gramu "Karel" a préci s programem dokumentovel na jednoduchych
pffxladech. Tento text dopliuje a rozdifuje puvodn{ nédvod o
n¥které dald{ vesmds slo%itZjs{ Fedené p¥iklady. Z vySe uve-
deného divodu se v pF¥fkladech budou vyskytovet nZkteré jedno-
duché p¥ikazy, které jsou uvédd&ny v pfedchozim névodu. Jsou to:
a/ p¥fkaz pro otoceni robota Zelem vzad bez akustickych sig-

nélu /d4le: pipén{/, ktery mé ndzev CELEMVZAD a vypadd
/viz dloha 1 pfedchozfho névodu/:

CELEMVZAD

ZNAMENA
RYCHLE
VLEVOVBOE
VLEVOVBOK

EONEC

b/ p¥ikez pro otodeni robota vpravo vbok bez pipéni, ktery
mé nézev VPRAVOVBOK a vypadd /viz dloha 4 pFedchoziho né-
vodu/:

VPRAVOVBOK

ZNAMENA
RYCHLE
VLEVOVBOK
VLEVOVBOEK
VLEVOVBOK

EONEC

¢/ p¥fkaz, podle ného¥ dojde robot z libovolného mista k pro-
tilehlé zdi bez pipéni. P¥{kez mé ndzev KEZDI a vypadd:

EEZDI

ZNAMENA

DOEKUD NEBUDE ZED
RYCHLE
FROK

KQNEC

KONEC .



Tento poslednfi p#fkaz je obdobny jako v dloze 3 pied-
chozfho névodu jen s tim rozdflem, ¥e p¥ikaz probihd v re-
#imy "RYCHLE", tedy bez signélu /p{péni/. Pokud mé tedy vés
robot v pam&ti plvodn{ zn&n{ p¥ikezu KEZDI, vymafte ho a na-
hradte vyde uvedenym.

Nyn{ nésledaj{ jednotlivé Fedené ulohy.

iii floha 1:

Vytvoite p¥ikaz, podle n&ho¥ ud&léd robot krok v Sikmém
sméru /tj. pod vhlem 45° od sméru SEVER-JIE nebo VYCHOD-
ZAPAD/ & pF¥itom jednou pipne.

Hedeni:
Robot ud&la nejd¥ive pomalu krok /s pipnutim/ ve sméru,
do n&ho# je &elem otoden, pak uddld rychle /bez pipnu-
ti/ vlevo vbok a krok v novém sméru, nakonec se otod{
bez pipnut{ vpravo vbok. Cely piikaz, ktery pojmenuje-
me KROKS45 je nédsledujfed:

EROKS45

ZNAMENA
POMALT
KROE
RYCHLE
VLEVOVBOK
KROK
VPRAVOVBOK

KONEC

P¥{kaz VPHAVOVBOK je popsany v udvodu. Novy p¥fkaz vlo-
#{me v re¥imu PROGRAMOVANT a v refimu provéd&nf pak
ovéfime, Ze robot provdd{ po¥adovanou &innost. Pozor
poaze na vhodnou volbu vychozfho postaven{ robota,

aby p¥i provadén{ p¥{ikazu KROKS45 nensrazil na zed,



iii fflona 2:

Vytvo¥te p¥ikaz, podle n&ho# robot pfejde uhlop#{¥nd
prézdné mésto, Vyjde z libovolného rohu, pFilemZ mé zed

za sebou & po praviei.

fleSen{:

Jedné se o n¥kolikendsobné opakovéni pFedchoziho kroku
v dhlop¥{¥ném sméru, kter§ popisuje p¥edchoz{ loha.
P#{kaz nazveny UHLOPRICEA je nésledujici:

THLOPRICEA
ZNAMENA
DORUD NEBJDE ZED
KROKS45
EONEC
KONEC .

pPr{kez vios{me v rerima PROGRAMOVANT, v re#imu PROVA-
DENT jeho dinnost provéfime. Pro predchoz{ umistin{
robota do vhodné vychoz{ polohy poufijeme v jednom
z pripadd nap¥fiklad vlo¥en{ p¥fkazu KAREL v refim

PROVADENT.
floha 3:

Sestavte pfikaz, pomocf{ n&ho¥ robot projde podél celé
severni a ji¥n{ zdi mésta, po obou anlop#{dkéch & na
kaZdém poli uvedenyeh 3tyP cest zanechéd znadku 1.

Hegeni:

Sestavovany novy pffkaz se bude jmenovet MOTYLEK, bude
obsshovat dvakrét prikaz KEZDI+, ktery zpisobi chod
robota podél obou uvedenych zdf m¥sta a ddle dvakrét
p¥{kez UHLOPRICKA+, ktery zpisob{ chod robota po ihlo-
pPidkdch. Oba df1¥{ p¥ikazy kondfci znakem + jsou
vlastn® ji¥ d¥{ive znémé p¥ikazy KEZDI a UHLOPRICEA
/viz dvod a dloha 2/, dopln&né pouze o p¥fkaz k polo-



Yen{ znadky. V re¥imu PROGRAMOVANT vloZime:

EKEZDI+ UHLOPRICKA+
ZNAMENA ZNAMENA
DOKUD NEBUDE ZED DOKUD NEBUDE ZED
RYCHLE POLOZ
POLOZ EROKS45
KROK EONEC
KONEC KONEC
EONEC
MOTYLEK
ZNAMENA
KAREL
EEZDI+
VLEVOVBOK
UHLOPRICKA+
VPRAVOVBOK
KEZDI+
CELEMVZAD
TUHLOPRICEA+
KONEC "

Viimn¥te si, %e vychoz{ postaven{ zajistuje piikasz
KAREL, déle se vyufivé i a¥{ve zavedenych jednoduchych
p¥ikazi VPRAVOVBOK a CELEMVZAD /viz dvod/. Zadénim
p¥fkaza MOTYLEK v reZimu PROVADENT op¥t provEifme jeho
spréavnost.

Poznémka :
Zdtvodn&te sami, pro& lze v p¥ikazech KEZDI+ &

UHLOPRICEA+ poufit misto Fadku

DOKUD NEBUDE ZED

F4dek
OPAKUJ 11 ERAT
vime-1i, %e rozméry méste jsou 12 x 12 kroki.
flohe 4:

Vytvofte p¥ikaz, pomoc{ n&ho¥ bude robot pipnutim

ohlaSovat ka¥dou asi desdtou sekundu.

Sy



HeSen{:

%

Nechéme robota otéddet na mist® pomoc{ pFikazl VLEVOVBOK,
z nich# jsou t#i provedeny rychle /bez pipnutf/ a
&tvrt¥ je proveden pomalu /s pfpnutim/. Do vytvéfeného
p¥{kazu je nutno za¥adit p¥ikez CEEKEJ1S, jeho¥ prové-
d¥c{ doba je asi 1 sekunda, p¥iSem# jinak p¥ikez nemé
¥4dny¥ udinek. Toto sekundové zdr¥eni je nutno deset-
krét opaskovat, aby robot pipnul v%dy po deseti sekun-
déch, Vytvéfeny p¥ikaz se bude jmenovat PIP1JPIP.

Vv re¥ima PROGRAMOVANS vloZime nésledujici p¥ikazy:

PIP1ZPIP CEKEJ1S
ZNAVENA ZNAMENA

RYCHLE OPAKUJ 67 ERAT
VLEVOVBOK KDYZ JE SEVER
VLEVOVEOK KDYZ JE SEVER
VLEVOVBOK KONEC JINAK
POMALU KONEC
VLEVOVECE KONEC JINAK
OPAKUJ 17 RKRAT KONEC

CEEEJ1S KONEC

KONEC KONEC

PIP1@PIP
KONEC

Zadéme-11 v re¥imu PROVADENI p¥{kaz PIP1@PIP, pak ro-
bot pln{ dlohou po¥adovanou funkei. V3imnéte si, Ze
tento program je ve tvaru nekoneéného cyklu, ktery
mus{ operdtor zastavit pomoc{ tla&ftke na klévesnici

poditade.

‘floha 5:

HeSen{

Robot mé ud¥lat na mist® piruetu /otodku o 360°/ doleve,
Sekat 5 s, ud¥lat piruetu doprave, polkat 3 s a nako-
nec ud¥lat piruetu doleva. Sestavte pifkaz, pomoci

nZho¥ robot viechny uvedené &innosti vykond.

P#{kaz pro provedeni piruety vlevo se bude jmenovat

-5 =



iﬁi floha 6:

PIRJL, pro piruetu vpravo PIRJP. Pro pauzy pouZijeme
n&kolikandsobné opakovan{ p¥{kazu CEKEJLS z ulohy 4.
Celkovy pofadovany pfikaz se bude jmenovat TOCENI,
Vyu#{vé se rovn¥% p#{kazu VPRAVOVBOEK z uvodu textu.
V refima PROGRAMOVANT vlo¥fme nédsledujicf p¥ikazy:

TOCENT PIRUL
ZNAMENA ZNAMENA
PIROL OPAKUJ 4 KHAT
OPAKTJ 5 KRAT VLEVOVBOK
CEKEJ1S RONEC
KONEC KONEC
PIRJP
OPAKUJ 3 KRAT
CEREJ1S A
KONEC
Bomac OPAKUJ 4 KRAT
VPRAVOVBOK
KONEC L
KONEC &

Sprévnost funkce ové¥ime opét zaddnfm p¥{kazu TOCENI
v refimu PROVADENWT.

Vytvofte p¥ikaz, pomoci nZhof robot zjisti, zda je
nalevo od néj zed. Pokud ano, mé postoupit o krok déle
podél zdi. Nenf-li nalevo od n¥j zed, mé p&tkréit

pipnout.

HeSen{:

P¥{kaz pro p&tindsobné pipnut{ se bude nezyvat S5XPIP a
bude soudésti{ celkového p¥ikazu VLEVOZED. Vyu¥ije se

i pFi{kazu VPRAVOVBOK z uvodu textu.

P?i provAd&n{ p¥{kazu VLEVOZED ud&l4 robot nejdiive
vlevo vbok a zjist{, zda je v této poloze pfed nim zed.
Pokud ano, otod{ se zp&t a ud®l4 krok podél zdi. Pokud
pfed nfm zed po prvnfm natoden{ nebude, provede p¥ikaz
SXPIP. V re¥imu PROGRAMOVANI vlo#{me nésledujfci
p¥ikazy:



iii floha 7:

VLEVOZED 5XPIP

ZNAMENA ZNAMENA
RYCHLE POMALD
VLEVOVBOE OPAKTJJ 5 ERAT
KDYZ BUDE ZED VLEVOVBOK
VPRAVOVEOK KONEC
KROE RYCHLE
KONEC JINAE VPRAVOVBOK
5XPIP EONEC .
EONEC
EONEC

Zadén{m p¥{kazu VLEVOZED v re¥imu PROVADEN{ provéiime
op&t sprédvnost jeho funkce.

Robot je ze t¥{ stran obklopen zdf. Vytvoite p¥ikaz,
pomoci n&ho¥ se otod{ do sm¥ru, ve kterém neni zed a
polo¥enim urdeného podtu znadek na své stanovisté ozna-
%{ svétovou stranu, na nf{¥ je volné cesta. /SEVER -
¥4dné znadke, ZAPAD - jedna, JIH - dav¥, VICHOD - t#i/,

HeSen{:

flona pF¥edpoklédd predchozi vybudovani vhodnych stén
mésta a amfstdn{ robota tak, aby byl ze t¥{ stran ob-
klopen bud obvodovymi nebo vnit¥nimi zdmi & pouze

v poslednim &tvrtém sméru aby zed nebyla.

Visledny p¥ikaz se bude jmenovat PRUCHOD & bude v sob&
gahrnovat dva jednoduss{ p¥{kazy - NORD a HLEDAM.
Pomoef p¥f{keza NORD se robot nejdifive otoli delem na
sever. Volnou cestu hledé pomoci{ pfikazu HLEDAM tak,
¥e pokud je %elem ke zdi, ud¥lé vlevo vbok a soulesné
poloZ{ znadku. To opakuje tak dlouho, a¥ je pfed nim
volnéd cesta. Pak ud®lé timto sm&rem jeden krok.

V re¥imu PROGRAMOVANT vloZfme nésledujfc{ p¥ikazy:



i

PRUCHOD HLEDAM

ZNAMENA ZNAMENA
NORD KDYZ BUDE ZED
HLEDAM VLEVOVBOK
EKONEC POLOZ
s
K JINAK
NORD KROK
ZNAMENA KONEC
DOKUD NENI SEVER EONEC
VLEVOVBOK
RONEC
KONEC

Zadén{m p¥{kazu PRUCHOD v re%imu PROVADENT p#i vhodn&
postavenych zdech m¥sta a vychozi{ poloze robota ovéfime

jeho sprévnost.

floha 8:

Robot stojf{ v zékladn{ poloze. U zépadni zdi m&sta je
postavena zed o velikosti jednoho tiskového mista a ve
vzdAlenosti lichého podtu tiskovych mist od jiZni zdi
mésta. VytvoFte p¥ikez, pomoc{ n€ho¥ se robot premisti
do st¥edu vzddlenosti mezi ji¥n{ zed m¥sta a postave-

nou zed.

HeZen{:

Vyu¥ijeme p¥{kazt CELEMVZAD & EKEZDI z uvodu textu. Ro-
bot ud&lé nejd¥ive ze zdkladnfho postaven{ vlevo vbok,
poloZi znadku, dojde k postavené zdi a tam rovnZ%f po=-
lo%{ znalku a po otodeni delem vzad ud¥lé krok smérem
k vychoz{m mfstu. To nédm /krom& prvniho VLEVOVBOK
provede p¥{kaz POLKEZDI, ktery bude souddst{ hledaného
visledného piikazu.

Déle se robot podivd, zda t¥sn¥ pfed nim neni jiZ polo
Zend znadka. Pokud ano, zvedne znadku p¥ed sebou i za
sebou a vrédt{ se na misto, z nZhoZ vy3el ob& znadky

zvednout, protoZe je to tiskové pole uprostied vzddle-



nosti obou zd{. Pokud nezjist{ robot p¥ed sebou polo-
Zenou znadku, dojde aZ p¥ed poloZenou zne¥ku pomoci
p¥{ikazu PREDZNACKU, na tomto misté poloZ{ dals{i znadlku
a pivodni zvedne. Toté% provede u druhé zdi, Tim vlast-
né zkrét{ interval, v n&m# le%{ stfed vzddlenosti obou
zd{ - proto se p¥ikaz bude jmenovat ZEKRACUJl. Automa-
ticky v sob® tento pfikaz zahrnuje pi#{kaz PREDZNACKU.
Vysledny p¥ikaz nazveme STRED1, =zahrnuje v sob& piikaz
STOPSTREDL, ktery popsanym zplsobem zkracuje vzdélenosti
a zastavuje robota na st¥edu vzddlenosti obou zdf,

Pred zahdjen{m aktivity robota je nutno pomoc{ p¥ikazu
MESTO v reZima PROVADENT postavit vhodnou zed, kterid se
napojuje na zépadni zed m¥sta a postavit robota do zé-
kladn{ polohy p¥fkazem KAREL, Pak v relimu PROGRAMOVANT
vloZime nédsledujici p¥ikazy:

POLPREDZDI PREDZNACEKU
ZNAMENA ZNAMENA
KDYZ BUDE ZED DJUEUD NEB. ZNA.
EONEC JINAK ’ KROK
POLOZ KONEC
KEZDI EONEC
POLOZ
CELEMVZAD
KROK
KONEC
EKONEC
STREDL
ZNAMENA
RYCHLE
VLEVOVBOK
POLPREDZDI
STOPSTRED1
KONEC




%

ZERACUJL STOPSTRED1

ZNAMENA ZNAMENA
OPARUJ 2 ERAT KDYZ BIDE ZNACEA
PREDZNACEU EROK
POLOZ ZVEDNI
KROK CELEMVZAD
ZVEDNI KROK
CELEMVZAD KROK
EROK ZVEDRI
EKONEC CELEMVZAD
KONEC KROK
KONEC JINAK
ZERACTJL
EROK
STOPSTREDL
EONEC
EONEC *

Zaddme-1i v refimu PROVADENT p¥{kez STREDL, robot pro-

vede poZadovanou &innost.

flohs 9:

Robot stojf{ v zékladnim postaveni. P¥ed nim je ve vzda-
lenosti 8 tiskovyich mist od zdpadn{ zdi postavena zed
ve sm¥ru sever-jih a v n{ v neznémém misté otvor o ve-
likosti 1 tiskového pole. Sestavte prikaz, pomoci nd-

ho¥% robot tento otvor najde a zlistane v n¥m stét.

HeZeni:

Vyu#ijeme pP{kaza VPRAVOVBOK z uvodu. Hledanf p¥ikaz
se bude jmenovat ZDEOTVOR, bude obsahovat d{l¥{ p#f-
kazy 7RROKU a HLEDAME. Pomoci p¥ikazu 7EROKU se robot
premfist{ ze zédkladnf{ polohy na osmé tiskové misto po-
461 jisr{ zdi m¥sta. Nyn{ bude robot pokradovat v &in-
nosti podle p¥fkazu HLEDAME - podivé se, zda je p¥ed
nim zed. Pokud ne, ud¥lé krok & zistane stdt, nebot

je prévé v prichodu, Pokud je pfed nim zed, pFesune se
o jedno tiskové pole severn&ji a &innost v piedchozim
uvedenou opakuje, dokud otvor nenajde.

V reXima PROGRAMOVANT vloZime:

- 10 -




7

HLEDAME

ZNAMENA

EDYZ NEBUDE ZED
EROK
KONEC JINAK
VLEVOVBOK
KROK
VPRAVOVBOK
HLEDAME
KONEC

KONEC

7EROKU

ZNAMENA
OPAKUJ 7 RRAT
KROK

KONEC

EONEC

ZDEQTVOR

ZNAMENA
EAREL
7EROKT
HLEDAME

EONEC

V re¥imu PROVADENT nejdfive vytvorime uvnit# mésta zed

odpovidajic{ podminkém a pak zaddéme p¥{kaz ZDEOTVOR.

Robot provede poZadovanou Zinnost.

flona 10:
/Varianta pfedchozf{ dlohy./

Zed je postavena ve vzddlenosti ne del3{ ne# 8 poli.

Heden{:

P¥{kaz 7KROEU je nyni nepou¥itelny. Robot musi p¥i kaZ-

dénm kroku k wvnitfni zdi zjistit, zda jiZ otvorem v této

zdi prév& neprochézf. Zjisti to tak, Ze se natodi vle-

vo vbok a podivé se, zda na tiskovém poli p¥ed nim ne-

nf konec postavené zdi, Pokud tam zed je, robot se na-

chdz{ privé v prichodu a svou aktivitu kond{, Pokud

tam zed nenf, postoupi o jeden krok vychodnim smérem.

Dorazi-1i k postavené zdi, analogickym zpiisobem jako

v minulé dloze najde prichod a zistane v ném stét,

Vysledny pfikaz se bude jmenovat OTVOR, bude obsahovat

d{18{ pi#ikazy OTVORVEZDI, USZDISTOP a JVZDIOTOC.
V re¥imu PROGRAMOVANT vlo%{me vSechny jmenovand p#i-

kazy v tomto tvaru:

- 11 -
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OTVORVEZDI
- ZNAMENA
EROK
VPRAVOVBOK
KDYZ NEBUDE ZED
KROE
EONEC JINAK
VLEVOVBOE
QTVORVEZDI
EONEC
KONEC

UVZDIQTOC
ZNAMENA
KDYZ BUDE ZED
VLEVOVBOEK
OTVORVEZDI
KONEC JINAK
VLEVOVBOK
USZDISTOP
KONEC
KONEC

USZDISTOP

ZNAMENA

KDYZ BUDE ZED
KOKEC JINAK
VPRAVOVBOK
KROK
UVZDIOTOC
KONEC

KONEC

OTVOR

ZNAMENA
KAREL
UVZDIOTOC

EONEC

V re¥imi PROVADENT nejd¥{ive pomoci p¥fkazu MESTO po-

stavime zed odpovidajfc{ podm{nkém ylohy. Pek vloiime

piikaz OTVOR a vidfme, Ze robot provede poZadovanou

&innost.

floha 11:

Sestavte pi{kaz, pomoci n&ho¥ robot poloff znalky 1

na trojihelnfkové ploSe. Prepona trojihelnika mé byt

dnlop¥{&ka mésta, vrchol s pravym uhlem je v levénm

spodnim rohu m&sta,

HeZen{:

Nejd¥fve je nutno uvolnit plocha mésta od pFipadnych

zd{ nebo polo¥enych znadek pomoci p¥ikazu MESTO v re-

%im1 PROVADENT. Hledany p¥ikaz se bude jmenovat

TROJUHELNIK & bude vyu¥ivat jednodu33fch pfikazi

KEZDI™ , SCHOD, STOPEROK, NAKONEC1 & TROJUHEL. V téch-

to jednodussfch pfikazech se vyskytuji piikazy KEZDI,
VPRAVOVBOK a CELEMVZAD z uvodu,

-12 -



Robot poloZ{ nejd¥{ive na vichoz{ postaven{ znadku, pak
pomoc{ KEZDI™ oznadknje celou cestu podél jiZn{ zdi.
Déle podle p¥{kazu SCHOD se pfesune na severozépadn{
sousedn{ pole a poloZ{ tam znalku. /SCHOD je jiZ sou-
%4st{ p¥{kazu TROJUEEL !/ Pak se robot vraci k zédpadn{
zdi a cestu znafkuje. Pfed zdpadn{ zd{ se otoli, pFejde
v3echna oznalkovand pole této Fady podle pfikazu
NAKONEC1 a ji#% popsanym zplisobem p¥ejde na severozépad-
ni{ sousednf{ pole. V3imn&te si, %e p¥{kaz STOPKROK ja-
ko¥to soudést p¥ikazu SCHOD zastavuje &innost robota

v okam¥iku, kdy postoupil aZ k severni zdi mEsta.

V reXima PROGRAMOVANT vlo¥{me nésledujic{ p¥fkazy:

EKEZDI" SCHOD
ZNAMENA ZNAMENA
DOKUD NEBUDE ZED RYCHLE
RYCHLE VLEVOVBOK
KROK STOPXROK
POLOZ VLEVOVBOK
KONEC KROK
KONEC KONEC
TROJUHEL STOPKROK
ZNAMENA ZNAMENA
SCHOD KDYZ BUDE ZED
POLOZ KONEC JINAK
EKEZDI® KROK
CELEMVZAD KONEC
NAKONECL KONEC
XDYZ NERIDE ZED
7E,
VPRAVOVBOK NAKONEC1
ZNAMENA
TROJUHEL
DOKUD BUDE 1
KONEC JINAK
RYCHLE
KONEC S
KOHEC KONEC
KONEC

-13 -
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TROJUHELNIK
ZNAMENA

KAREL

POLOZ

EKEZDIA

TROJUHEL
KONEC .

VloZenim p¥{kazu TROJUHELNIK v re¥imu PROVADENT vytvor{

robot pofadovany obrazec ze znadek 1.

floha 12:

/Verianta p¥edchoz{ dlohy./
Robot mé vytvoreny trojihelnik ze sznadek 1 po chvili

smazat.,

Heden{:

Nejd¥ive je nutno uvolnit plochu m¥sta od znaSek a zd{
z pPedchozich dloh. To provedeme pomoci pifkezu MESTO

v re¥imu PROVADENf, Hledany p¥fkaz se bude jmenovat
TRCEKEJNIC, bude obsahovat p¥{kaz pro vytvofeni troj-
Jheln{ku TROJJHELNIK z p¥edchoz{ dlohy, déle p¥ikaz
PATZA zplisobujic{ 8ekéni, nekonec pFikaz SMAZANI, ktery
vytvofeny trojdhelnik sma¥e. P¥{kaz SMAZANI obsahuje
dal3{ p¥fkazy SMAZ, XKEZDI-, NARKONECl-, OTACEAP. V téchto
ptikazech se op¥t vyuZfvaji{ i p¥fkazy VPRAVOVBOE,
CELEMVZAD a KEZDI z uvodu, déle p¥fkez STOPEROE z p¥ed-
choz{ ulohy. V refimu PROGRAMOVANI vlo%fme nésledujfef

p¥ikazy:

EEZDI- NAKONEC1 -

ZNAMENA ZNAMENA
DORUD NEBJDE ZED DOKUD BUDE 1
RYCHLE RYCHLE
EROE KROEK
ZVEDNI ZVEDNI
EONEC EONEC

EKONEC KONEC

-14 -
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OTACEAP PAUZA

ZWAMENA ZNAMENA
VPRAVOVBOK OPAKUJ 99 KRAT
STOPEROK OPAKTJ 2 KRAT
VPRAVOVBOK KONEC

KONEC KONEC

KONEC

SMAZ SMAZANT

ZNAMENA ZNAMENA
KEZDI KAREL
OTACKAP ZVEDNT
ZVEDNI KEZDI -
NAKONEC1 - CELEMVZAD
CELEMVZAD SMAZ
VPRAVOVEOK KONEC
KDYZ NEBUDE ZED

VLEVOVBOK TRCEKEJNIC
r%g#r:zc JINAK ZNAMENA
TROJUEELNIK
KONEC prn-
KONEC
SMAZANT
RONEC .

Pokuste se nyn{ Ji¥ sami odvodit v¥znam a pisobeni
Jjednotlivych zevAd&nych pi{kazi, 0 sprdvnosti funkce
pi{kazu TRCEEEJNIC se p¥esvédd{ite jeho vloZenim v re-
¥imu PROVADENT.

floha 13:

/Variants p¥edchoz{ dlohy./

Vytvoite pfikaz, pomoc{ n&ho¥ robot postupnd vytvér{
a maZe 4 trojihelnfky, p¥ilem? vrchol s pravym dhlem
Je nejdfive v dolnim levém rohu, pek v dolnim pravém
rohu, pek v hornfim pravém rohn & naekonec v hornim le-

vém roh.

Heden{:

V re¥imu PROVADENT pomoe{ p¥{xazu MESTO uvolnime plo-
chu m¥sta od zd{ nebo znedek z piedchozfch uloh.
Pak v refimi PROGRAMOVANT vloX{me nésledujfc{ p¥ikazy:
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START

ZNAMENA
CELEMVZAD
KEZDI
VLEVOVBOE

KONEC

TROJ1

ZNAMENA
POLOZ
KEZDI*
TROJUHEL

KONEC

TRCEEEJNICL
ZNANENA
TROJL
PAUZA
START
SMAZANT1
KONEC

Hledany p¥ikaz je TOCENITROJ,

NASTART

ZNAMENA
CELEMVZAD
EEZDI
VLEVOVBOK
EEZDI
VLEVOVBOK

KONEC

SMAZANT1

ZNAMENA
ZVEDNI
EEZDI~
CELEMVZAD
SMAZ

KONEC

TOCENITROJ
ZNAMENA
KAREL
RYCHLE
TRCEREJNICL
OPAEUJ 3 KRAT
NASTART
TRCEKEJNICL
KONEC
TOCENITROJ
KONEC

vyu¥ivd dfldich pif-

kaz TROJ1, TRCEKEJNICl, SMAZANI1l, START, NASTART.

7 ptedchozfch dvou dloh vyu¥{vé pFikazd EEZDI” ,

KEZDI-, SMAZ, PAUZA. Vyu¥ivd se rovn&Z pifikezi KEZDI

a CELEMVZAD z uvodu.

V¢znam jednotlivyeh dfl&fich p¥ikazli so ji¥ odvodite

snadno sami, O sprévnosti pPfkazu TOCENITROJ se pfe-
sv&ddite jeho vlo¥enim v re¥imu PROVADENT.
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PROGRAM KAREL pro IQ 151 - FeSené p¥iklady

Autor:s Ing. Emil Kollert. Schvélilec ministerstvo Ekolstvi &SR dne

25.11.1985, C.Js 32 363/85-200 pro giivatele mikropoéitade IQ 151,
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