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Kapitola 1

Uvod

Nékteri ze studentii, ktefi prichazeji studovat na stfedni skolu, prosli béhem
zakladni Skoly v ramci hodin vypocetni techniky néjakym kurzem programovéani,
vétSinou v tzv. détském jazyku, ale vétSina z nich nemé s programovanim témér
zadné zkusSenosti. V. RVP pro obor vzdélavani Technické lyceum je mimo jiné sta-
noveno, ze studenti maji ovladat zédklady programovani ve vyssim programovacim
jazyce, algoritmizace a OOP.

V mém povédomi je v8ak vétsina kurzii objektové orientovaného programovani
zyku a k objektum se studenti dostanou az na konec. Navic pro studenty, ktefi se
s programovanim jeSté nesetkali, byva vyuka mnohdy naro¢nd a nékdy zbytecné
demotivujici. Zda se mi smysluplné hledat zpisob, jak jim tvod do objektové ori-
entovaného programovani zpiijemnit, zjednodusit a uleh¢it jim jejich prvni kroky
snizenim stupné abstrakce. Smysluplné je tedy najit chybéjici meziclanek pouzitelny
na uvod vyuky, ktery bude podobny détskym prostiedim pouzivanych na zakladnich
Skolach, napt. Logo nebo Baltik, ale na irovni pot¥ebné pro tuvod do programovéni
na SS.

Napadlo mé tedy vytvorit jednoduché a piehledné prostiedi, umoznujici intui-
tivni ovladani na dotykové tabuli. Aplikaci, ktera by byla inspirovana znamym robo-
tem Karlem. Vyuka pomoci této aplikace by se méla orientovat na feSeni problému
pii vytvareni algoritmii, pochopeni principti a uvédoméni si souvislosti. Zacatek by
mél byt co nejintuitivnéjsi a studenti by méli po malinkych krucécich postupovat
dal. Budou tedy programovat robota, ktery ma dané instrukce a plni tukoly. Robot
bude ze zacatku znat jen par svych instrukci a studenti nebudou kod psat, jednot-
livé instrukce si budou vybirat z nabidky. Vytvofeny program si budou moci tzv.
odkrokovat a divat se, zda-li robot opravdu udéla to, co mél.

Studenti tak nebudou zahlceni informacemi, nemusi se zabyvat syntaxi a budou
se vice orientovat na feSeni problému a vytvafeni algoritmu. Na rozdil od robota
Karla ale pouzijeme syntaxi vysstho programovaciho jazyka, zaméfime se na osvo-
jovani zakladnich principt algoritmizace tiloh a na tvodni sezndmeni s objekty.

Cilem mé diplomové préce je tedy vytvoreni nacrtnuté aplikace vhodné pro tvod
do vyuky programovani na stiedni Skole, vCetné navrzeni vhodné sady tloh a vy-



pracovani metodickych pokyni pro praci s nimi. Ulohy budou uréeny pro uditele,
ktery s jejich pomoci miize ptipravit vyucovaci hodiny a stanovit konkrétni cile tak,
aby studenti postupné po malych kriccich feSenim tkolu vstupovali do svéta al-
goritmizace, objevovali moznosti zdkladnich programovych konstrukei jazyka Java
a seznamili se s nékterymi principy OOP.

V diplomové praci se na zacatku zabyvam hlavné tim, pro¢ a jak pouzit na ivod
do programovani program R.U.R.! Rozebirdm jeho mozné vyhody a nevyhody, poté
nasleduje metodicky popis tloh, véetné stanovenych cili a poznamek k jejich napl-
novani.

Treti kapitola obsahuje uzivatelskou prirucku s prehlednymi navody pro praci
s aplikaci. Ve ¢tvrté kapitole jsou nastinény moznosti modifikace.

INazev programu R.U.R byl rovnéz zvolen jako pocta k 70. vyro&i umrti Karla Capka, ktery
spolecné se svym bratrem vymyslel celosvétové znamé slovo robot. Toto slovo se poprvé objevilo
pravé v jeho divadelni hie R.U.R. (Rossum’s Universal Robots).



Kapitola 2

Uvod do programovani pomoci
programu R.U.R

2.1 Cile stanovené RVP

Cile vychazi z ramcového vzdélavactho programu pro obor vzdélavani Technické
lyceum [2]. Kde je mimo jiné stanoveno, ze vzdélavani v ramci odbornych kompe-
tenci ma smétovat také k tomu, aby absolventi ovladali algoritmizaci tloh a zéklady
programovani ve vySSim programovacim jazyce, FeSili jednodussi programatorskeé
ulohy.

Kurikularni rdmec vymezuje zavazny obsah v oblasti vzdélavani v informacnich

a komunikac¢nich technologiich v sekci Programovani tak, aby naplioval takto sta-
novené cile:

e Ovlada principy algoritmizace tiloh a je schopen sestavit algoritmus feseni kon-

uziti pfiméfené miry abstrakce).
e Vytvoii a odladi jednoduchy program v nékterém vyvojovém prostiedi.
e Ovlada zaklady objektové orientovaného programovani.

2.2 Proc pro tvod do vyuky programovani pouzivat
program R.U.R?

Aplikace R.U.R. je primarné ur¢ena pro uvod do vyuky programovéani na stied-
nich skolach, piipadné na VS. Pro primé uziti ve vyuce je pfipravena, a déle pte-
hledné popséana, sada tloh s metodickymi pokyny. Jako vy$§i programovaci jazyk
byl zvolen moderni a rozsiteny objektové orientovany jazyk JAVA.

Sada tloh neni ucebnici, je pouze metodickou pomickou pro ucitele, ktery si s jeji
pomoci sim pripravuje vyucovaci hodiny a stanovuje konkrétni cile. Kurz vytvoreny

ucitelem se pak pro studenty miize stat snadnéji pochopitelnym a ne tak naro¢nym
jako vétSina klasickych kurzi programovéni.
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Studenti se s novymi pojmy a principy seznamuji postupné v jednotlivych tlo-
hach formou hry. Programuji chovani robota, takze jakakoliv akce je viditelna, ¢imz
se snizuje stupen abstrakce. Studenti nejsou zahlcovani informacemi a neprojevi
se tak blok dany domnélou slozitosti jazyku JAVA. Naopak s pomérné omezenymi
moznostmi se studenti snazi vyfesit pfiméfené naro¢ny a jasné definovany problém.
Zazivaji uspéch a jsou prirozené motivovani k feSeni dalSich tiloh a postupnému
osvojovani novych pojmiu, konstrukci a principi, které jim umozni dany problém
uspésné vytesit. Bohatost jazyka postupné vnimaji jako vyhodu.

Vyuka pomoci této aplikace je orientovina na feSeni problému pii vytvareni
algoritmii, pochopeni principti, uvédomeéni si souvislosti. U¢i studenty myslet, ale
v podstaté se studenti nenauci obecné programovat a je tedy nutné dale pokracovat
v néjakém vhodném vyvojovém prostiedi.

Soucasti diplomové prace je také uzivatelska prirucka obsahujici prehledné néa-
vody pro préaci s aplikaci.

2.2.1 Vyhody a nevyhody

Témér vSechny vyhody po case prechazeji v nevyhody. V pithodny cas je tedy
vhodné pftejit do jiného, pro napliovani cili vhodnéjsiho, vyvojového prostiedi, aby
studenti neziskali nevhodné navyky. Aplikace a navrzené tlohy jsou zamysleny jen
jako uvod do programovani. Nemohou nahradit cely kurz programovani v JAVE.

Vyhody:
e Studenti se s novymi pojmy a principy seznamuji formou hry.

e Velmi jednoduché prostiedi.

e Skladba navrzenych tloh podporuje intuitivni a ¢asové nenaro¢né seznidmeni
s prostedim a jeho ovladanim.

e Omezené moznosti, studenti nejsou zahlceni informacemi.

e Orientace na feSeni problémi pri vytvafeni algoritmi, pochopeni principii,
uvédomeéni si souvislosti.

e Studenti se nemusi piimo zabyvat syntaxi — zdrzovat se psanim kodu.

e Programovani v této aplikaci je relativné rychlé.

o Jakakoliv akce je viditelna, nizsi stupen abstrakce.

e Jasné viditelnd, definovana chyba — vybuch robota, a spravny vysledek — robot
udélé to, co se od néj ocekava.

e Studenti se nauci krokovat program.

e Nauci se ¢ist kod.

e Jednotlivé bloky kodu jsou pro piehlednost barevné ohraniceny.

e Prirozené se sezndmi s teckovou notaci.

e Jsou vyzadovana povinna i obecné uznavana pravidla pojmenovani metod.

e Metody se pri vykonavani postupné rozbaluji, jsou soucasti kodu, fizeni pro-
gramu nikam neskace, coz je pro studenty nazornéjsi a prehledné;jsi.



Zvlast pri uziti rekurze, hlavné nechténé, at uz piimé ¢i nepiimé, je jasné
viditelné vnotrovani.

Ptirozené pouziti volby a opakovani — zadné umélé pocetni priklady vyzadujici
podminky a cykly. U¢i se rozeznavat moznosti opakovani.

Osvoji si pouziti negace podminek.

Pfti navrhu a programovani algoritmi jsou studenti v tilohach pfirozené vedeni
k vytvareni metod — strukturovani programu, nepisi vse do jedné metody.
Ptirozeny tlak na obecnost algoritmu pouzitim ndhody — umisténi a orientace
robota, velikosti plochy.

Cyklus for je pro jednodusi osvojeni principti nahrazen cyklem opakuj.
Nézornéjsi snadnéjsi intuitivni pochopeni a uziti pojmiu t¥ida, instance. Diky
vytvafreni metod robota (nau¢i se jeden, umi v8ichni) a jejich uziti v obecnych
tridach.

Ukazka jednoduché dédi¢nosti.

A7 na OOP sada navrzenych tloh pokryva RVP [6] stanovené cile.

Moznost pfirozené navazat dalsimi objektové orientovanymi kurzy programo-
vani, napi. [5].

Hlavni nevyhody:

Studenti nepisi kod — nepamatuji si a nezaziji si syntaxi. Napft. po pirechodu
do béznych vyvojovych prostiedi nevi kde a jaké musi byt zavorky.

Nenaudi se tedy odstranovat formalni chyby v syntaxi - dekdédovat chybova
hlaseni vyvojového prostiedi a prekladace.

Protoze studenti nepisi kod, je pro né mnohdy pfirozené jednodusi néco rychle
tzv. naklikat nez pouzivat cykly a diléi metody, musi k tomu byt vyucujicim
neustale vedeni.

Pti béznym programovani neprobiha automaticky refaktoring pii prejmenovani
metody.

Zjednoduseni cyklu for nahrazenim opakuj je pouze pocatec¢ni vyhoda.
Metody nemaji 7adné parametry (Pro¢ jsou za vs§im prazdné zavorky?).
Nelze vkladat a vyuzivat vzorce.

Nelze najednou pouzivat vicero podminek a vizat je pomoci logickych spojek.
Nelze vytvorit novou metodu z ¢asti kodu jiné metody.

Nepraktické, omezené tlohy (studenti si nemohou cokoliv naprogramovat).
Nepouzivaji Zzadnou dokumentaci, napovédu (nepotiebuji ji).

Zamlcujeme, neobjasnujeme vytvareni instanci.

V rdmci pozadovanych cili OOP je nutné dalsi pokracovani v jinych vyvojo-
vych prostiedich.



2.2.2 Napliiovani stanovenych cilt

Navrzené ulohy a prace s aplikaci nemohou zcela naplnit stanovené cile, slouzi
pouze pro uvod do této oblasti. Ale presto sleduji a umoziuji naplnit fadu stano-
venych cili. V metodickych pokynech jsou pro piehlednost cile rozdéleny do ¢tyt
oblasti — programovani v této aplikaci, jazyk JAVA, algoritmizace tloh a OOP.

1. Studenti se musi postupné naucit ovladat prostiedi této aplikace.

2. Osvoji si zékladni pravidla syntaxe a programovaci konstrukce jazyka JAVA.
3. Studenti jsou piedevsim vedeni k osvojeni si principt algoritmizace tloh.
4

.V ramci OOP stanovené cile slouzi pouze jako tvodni sezndmeni s problema-
tikou.

Pti vhodném zaclenéni navrzenych tloh do vyuky prispivaji také k rozvoji klicovych
kompetenci studentii, zejména kompetenci k feSeni problému. U ostatnich kompe-
tenci zalezi na formé zvolené ucitelem. Je vhodné do vyuky zarazovat prezentace
feSeni a argumentace jeho vhodnosti, nechévat studenta nastinit problémy vzniklé
pfi FeSeni, pouzivat rizné formy skupinového hledani moznych feSeni (exploze na-
padu bez kritiky az poté spolec¢né hledani jejich kladu, zaporu a pripadnych dola-
déni), pfipadné vyuzivat programovani ve dvojicich.

Dil¢i cile jsou podrobné popsény v jednotlivych tlohach. Stru¢ény souhrn cila,
které v jednotlivych oblastech sledujeme jsou:

Jazyk Java

O samotné JAVE se toho studenti, alepoit pii fegenf navrzenych tloh, mnoho
nedozvi. Z jazyka JAVA si kromé zakladnich pravidel syntaxe postupné osvoji na-
sledujici programové konstrukce.

e Cyklus for je pro jednodusi osvojeni principi nahrazen cyklem opakuj.

— Prvni jazykova programova konstrukce — jasné definovana, nic slozitého,
zadny jazykovy problém.

— Pfirozené uziti.

— Jediny ¢esky vyraz (kromé& ano-ne). P¥i pfechodu na skuteény cyklus se
to studentim nebude plést, naopak mohou ocenit jeho bohatost.

e Cyklus while, véetné mozné negace podminky opakovani.
e Blok podminénych instrukeci if-else.

Algoritmizace

V pribéhu vytvoieného kurzu si student na piikladech osvoji co to je, jaké mé
vlastnosti a jak se navrhuje algoritmus. Cile v jednotlivych tlohach jsou voleny dle
[8], kde autor uvadi: algoritmus je zdkladni matematicky pojem. To znamena, Ze
jej nelze definovat — musime se uchylit k opisu, podobné jako u dalsich elementér-
nich pojmi, jakymi jsou napi. bod nebo mnozina. Algoritmus je v podstaté névod,
jak provést urcitou ¢innost. OvSem ne kazdy navod predstavuje algoritmus. Jako
algoritmus budeme oznacovat navod, ktery ma nésledujici vlastnosti:

1. Je elementarni. To znamené , ze se sklada z kone¢ného poctu jednoduchych,

snadno realizovatelnych ¢innosti, které budeme oznacovat jako kroky.
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2. Je determinovany. Po kazdém kroku lze urcit, zda popisovany proces skon¢il,
a pokud neskoncil, kterym krokem ma pokracovat.

3. Je kone€ny. Pocet opakovani jednotlivych kroki algoritmu je vzdy konec¢ny.
Algoritmus tedy musi skon¢it po kone¢ném poctu kroku .

4. Je rezultativni. Vede ke spravnému vysledku.

5. Je hromadny. To znamena , Ze algoritmus muzeme pouzit k feseni celé (velké)
skupiny podobnych tloh.

V souvislosti s algoritmy se pro oznaceni objektu, ktery bude provadét popisova-
nou ¢innost, pouziva termin procesor (muze to byt stroj nebo i ¢lovek). Je jasné, 7e
pii formulaci algoritmu musime procesor znat — musime védét, jak vypadaji elemen-
tarni kroky, které miize navod obsahovat.

V naSem piipadé se bude jednat o elementarni kroky robota.

Autor v [8] dale uvadi: jak dospét k formulaci (algoritmu), ktery bude spliiovat
vySe uvedené podminky? Samoziejmé nejprve musime dany problém umét vytesit.
Jestlize jiz feseni problému zname, potifebujeme je zapsat jako algoritmus, tj. rozlozit
na elementarni kroky. Pfitom postupujeme obvykle tak, Ze postup feseni rozkladame
na jednodussi operace, az dospéjeme k elementarnim krokim. Tento postup navrhu
algoritmu se obvykle oznacuje jako metoda shora doli.

Autor v [8] dale pokracuje: kromé metody shora dola se ob¢as setkame i s po-
stupem oznacovanym jako navrh zdola nahoru. Pri postupu zdola si postupné
z elementarnich kroku vytvarime prostiedky, které nakonec umozni zvladnout poza-
dovany problém. Obvykle se kombinuje postup shora dolii s postupem zdola nahoru.

OoOoP

Studenti ihned z poc¢atku pracuji s objektem (robot), ktery mé vlastnosti a me-
tody. Studenti si dale osvoji pojem tiida a jeji instance, ale uz jim zaml¢ime nutnost
instance vytvaret, v kazdé uloze jsou prosté k dispozici. Autor [8] uvadi t¥i pilite obje-
tové orientovaného programovani: zapouzdieni, dédi¢nost a polymorfizmus. V ramci
navrzenych tloh se studenti mohou seznamit (spiSe si jen uvédomit) se zapouz-
dfenim a jednoduchou dédi¢nosti. Zapouzdieny jsou vlastnosti robota (orientace,
stav — vybuch, stav ano-ne), nelze je piimo ménit, mizeme volat jen metody robota.
Jednoduché dédic¢nost se projevuje ve vztahu tiid Robot a RobotTuzka. S tim, 7Ze
metody nelze prepisovat, takze polymorfizmus se prosté nemuze projevit a studenti
se s nim tady neseznami. Stejné jako se neseznami se skladanim a dal$imi vlastnostmi

OOP.

2.2.3 Kam dal?

Po uvodu do programovani se mi zda nejvhodnéjsi pokracovat ve vyvojovém pro-
stfedi BlueJ kurzem programovani, ktery popisuje Rudolf Pecinovsky ve své knize:
Myslime objektové v jazyku Java 5.0 [5]. Ale jinak je dle mé mozné pokraovat
jakymkoliv kurzem a dokonce si myslim, Ze to nemusi byt ani v jazyce Java.
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2.2.4 Poznamky ke zvolenému nazvoslovi

V ¢eském nazvoslovi panuje zjevna nejednotnost, zapti¢inéna nejspise prekladem
z anglictiny — jazyka, ve kterém jsou tyto pojmy piuvodné definovany. Dalsim divo-
dem muze byt odlisnost oblasti, ve kterych pojmy v piislusném kontextu pouzivime.

Vychéazim-li z toho, ze JAVA je objektové orientovany jazyk a studenti si maji
osvojit zaklady objektové orientovaného programovani, dospél jsem k zavéru, ze
je vhodné vychézet z nazvoslovi pouzivaném v OOP. V UML se bézné pouziva
~atributy a operace t¥idy” (napf. v [4]), vétSina autorii pouziva ,atributy a metody
tiidy* (napt. v [1], [3], [5], [7]). Cizi slovo ,atribut® je v8ak pro vétSinu studentu
neznamé, na uvod ho lze tedy vyjadrit jako ,,vlastnost”, coz je pro studenty pfiroze-
néjsi. Rozhodl jsem se tedy na Gvod do programovani pouzivat pojmy: vlastnosti
a metody tridy.

Avsak v uplnych zacatcich programovéani mi nepfijde vhodné pouzivat: ,robot
méa metody*. Osvédcilo se mi spiSe: ,,robot mé instrukce, coz studenti bez problému
pfijimaji. Tomuto pojmenovani napomaha i fakt, ze ve specifikaci jazyka Java [2] je
pouzito slovo ,statement, které miizeme prelozit jako instrukce ¢i piikaz.

Autofi se bézné shoduji na pouziti pojmu cyklus, véetné podminky opakovani
u cyklu while. U kli¢ového slova if je ve specifikaci jazyka Java [3] uvedeno: , The if
Statement”, coz by se dalo pielozit jako podminéna instrukce (vzhledem ke stu-
denty pouzivanému ,instrukce robota*), a protoze se nemusi jednat jen o jednu
instrukei, ale blok instrukei (v této aplikaci vzdy), pouzivam i plné blok podminé-
nych instrukci. Casto se miZeme v této souvislosti setkat s oznacenim ,podminény
piikaz*, obcas zkracovanym na ,,podminka“. Toto oznaceni by ale v této aplikaci ko-
lidovalo s metodami, které se mohou také pouzit jako podminka opakovéani.

V souhrnném oznaceni jiz takova jednotnost neni. Protoze se mné to zda v daném
kontextu vhodné, pouzivim oznaceni programové konstrukce (opakuj, while,
if-else), oznaceni jsem pievzal z [5]. Autofi uvadéji také ,,pfikazy pro Fizeni chodu
programu® [7] a |1], nebo ,jazykové konstrukce* [3].

JeSté zminuji pouzivani ceStiny. Na stiedni Skole je naprosta vétSina programi
zapsana Cesko-anglicky. Osobné v tom nevidim problém. V této aplikaci je diky tomu
uvod do problematiky pro studenty snadnéji pochopitelny a intuitivnéjsi (nejsou
zahlceni informacemi). Ceska slova jsou pouzita jen tam, kde se v syntaxi jazyka
piimo nevyskytuji — ndzvy metod, nebo jsou jednodussim ekvivalentem — cyklus
opakuj. Ten pak pfi redlném programovani v jazyce JAVA nahradi skutec¢ny cyklus
for, coz by studentium nemeélo ¢init potize. Pro ptirozenéjsi uzivani podminek jesté
v nabidce uzivam misto true-false Ceské ano-ne.

V textu jsem se tedy rozhodl pouzivat pojem instrukce, coz mohou byt v tloze
robotu do vinku dané metody, studentem vytvorené nové metody a programové kon-
strukce. Samoziejmé je ale mozné, bez jakychkoliv problémi, pouzivat terminologii
vlastni, naptiklad nahradit slovo instrukce slovem piikaz. V podstaté se totiz pojem
instrukce pouziva jen v samém tvodu ve spojeni s robotem, pozdéji se tohoto ter-
minu uz tolik nepouziva a namisto toho se hovoii o metodach, cyklech a podminkach.
Studenti s tim, dle mych zkuSenosti, nemaji problémy.
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2.3

Sada uloh

2.3.1 Neékolik poznamek na tvod

Text kurzu je urcen pro ucitele znalého probiranych principi. Neni to uc¢ebnice,
natoz text urceny k samostudiu studenti. Samoziejmé zalezi na pokrocilosti
studenta.

Dosazeni popsanych cili zavisi na zafazeni potfebné teorie ucitelem a samo-
ziejmé na stupni pokrodilosti a zvidavosti studenta. Sekvence tloh je sice pri-
méarné urcena pro uplné laiky, ale mohou ji prochéazet i pokrocilejsi studenti.

Teorii o tom, co je to program, algoritmus, jeho vlastnosti a zptsoby jeho
navrhu vyklad4 ucitel, kdy sdm uzné za vhodné. U jednotlivych tloh je v cilech
vzdy urceno, co si mize student uvédomit, pochopit, aplikovat.

Pokud nejsou v cilech jednotlivych tloh zminované dovednosti a védomosti ne-
zbytné k bezprostfednimu vyteseni tikolu, jsou vétSinou mysleny tak, 7e v této
uloze, piipadné v néasledujicich tlohach, je mozné tyto dil¢i cile naplhovat
(zvlaste OOP).

V poznamkich na konci jednotlivych tloh vice objasiuji smysl dané tulohy
a obcas pridavam své zkuSenosti s pouzitim v praxi.

Pti tvorbé programu je vhodné vézt studenty nasledovné: definovani problému
— nalezeni jeho FeSeni — névrh algoritmu — zapsani v jazyce JAVA — ladéni.
Ukoly neni nutné fesit vSechny a v tomto poradi, ale doporucuji si precist cile,
které se maji pti feSeni dané tlohy naplnit, protoze mnohdy se o cilech zminuji
jen jednou, ale napliuji se pribézné i pri feSeni nasledujicich uloh.

Roboti také v navrzené sekvenci tloh postupné ziskavaji nové instrukce, stejné
jako studenti postupné ziskavaji nové informace a zkusenosti Ulohy byvaji také
zaméfeny na pravé nové piidané programové konstrukce.

Pokud studenti vytvori v jedné tloze nové metody, jsou nepienositelné do dal-
sich tloh, jsou-li potieba, musi je studenti vytvorit znovu. Tato varianta byla
prijata z divodu mozného konfliktu nazvu a verzi.

— Robot v pocatecnich tlohach zna jen dvé instrukce, studenti si vytvoii
nové metody, které vsak robot uz miize v dalsich tlohach pouzivat jako
elementarni krok.

— Studenti si mohou také v rdmci ulozeni aktualni ilohy spole¢né s ilohou
ulozit i vytvorené metody. Pfi nacteni stejné pojmenované metody by
vSak také mohlo dojit ke kolizi.

— U obecnych metod by se také mohlo projevit, Ze stejné pojmenované
instance robota mohou byt v riuznych tlohéach instance riznych tiid.

Studenti samoziejmé mohou vyuzivat vytvorené metody pri feSeni vicero tkolu
v ramci jedné tdlohy.

Algoritmy je nékdy vhodné graficky znazornit. Doporucuji vyuzivat diagramu
modelovaciho jazyka UML. Zejména diagram ¢innosti. Vice napi. v [4].
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2.3.2 Uloha — prvni program

Ukol
Zadejte robotu takovou posloupnost instrukei, aby po jejich vykonani stal na znacce.
Cestou nesmi narazit do zdi a musi vykonat vSechny zadané instrukce.

Konfigurace

Uloha je v souboru uvodl.rur. Plocha je pevné dana a odpovida obrazku 2.1
vlevo. Jediny robot mé ¢ervenou barvu a neni pojmenovany. K dispozici jsou pouze
dvé jeho instrukce (obr. 2.1 vpravo).

I I I I I I I I I I I I I I I I I I I I I I I I I I I I I I I I I I 1 [
: | - E ‘ :‘
;: ;: Robot .
H | H | krak()
:- :- vpravoibok()
h % e h
Hl | w o B
al % al
i I I I I I I I I I I I I I I I I I I I I I I I I I I I I I I I I I I I__

Obrézek 2.1: Plocha prvni ilohy a mozné instrukce robota

Cile

e Zakladni sezndmeni se s ovladanim prostiedi

Student dokaze vkladat instrukce do hlavni metody, odstranovat instrukce,
ménit jejich poradi.

Krokuje vytvoreny program, nejsp. zjisti reakci pii narazu robota do zdi.
— Ulozi si modifikovanou tlohu.

— Pripadné si prostiedi prizptsobi — velikost jednotlivych ¢asti okna, veli-
kost tlacitek a nastaveni vlastnosti pisma.

e Prvotni seznameni se syntaxi jazyka JAVA
— Student si mize vS§imnout, Ze nazvy instrukci — metod zacinaji malym
pismenem a nepouZiva se interpunkce (u této tlohy pouze v nazvu hlavni
metody neni ¢arka nad pismenem i),
— nazev instrukce - metody vpravoVbok()je tvofen dvéma slovy bez me-
zery, pro lepsi ¢itelnost zac¢ind druhé slovo velkym pismenem,
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hlavni metoda i diléi metody maji za nazvem zavorky (v této aplikaci

bez parametri),

— télo metody je ohranic¢eno sloZenymi zavorkami a je nazyvano blokem
instrukei robota,

— jednotlivé instrukce jsou oddéleny stfednikem,

pro prehlednost jsou jednotlivé instrukce na samostatném rfadku a blok

instrukei je odsazen.

e OOP

— Student si piipadné muze uvédomit, ze instrukce robota jsou graficky
uspotradany v diagramu tiidy a jsou to metody tiidy Robot,

— vlastnosti t¥idy (orientace robota — S, V, J, Z a jeho stav — vybuch) jsou
zapouzdieny, mohou se ménit pouze pti vykonavani jednotlivych metod.

e Elementarnost, determinovanost, konecnost a rezultativnost algoritmu

— Student si vytvoii svij prvni program — posklada smysluplné instrukce
robota tak, aby robot dogel na znacku a program skonéil (kone¢nost a re-
zultativnost).

— Uvédomi si, ze robot vzdy vykonéva jen jednu elementarni ¢innost —
znamou instrukci (elementarnost). Instrukce vykonava postupné jednu
po druhé, tedy napt. nedé€la krok a zaroven se neotaci.

— Také, ze po provedeni dané instrukce je vzdy jednoznac¢né urceno, kte-
rou instrukci ma vykonat nebo vykonavéani programu konéi (determino-
vanost).

— Nejspise bude také program ladit nez tikol splni, coz se nauc¢i spontanné
(rezultativnost).

Poznamky

e Tato tloha slouzi predevsim k prvotnimu sezndmeni. Popsané cile si student
muze uvédomit mimodék, vétsina se spise naplni pii feSeni dalsSich tloh.
e Studenti intuitivné pracuji s objektem Cerveny robot, pouzivaji jeho metody.

e Pro zjednoduseni a intuitivnéjsi seznameni s aplikaci neni robot pojmenovany.
Studenti vidi jednoho robota a intuitivné poskladaji jeho instrukce za sebe.

e Po demonstraci principu na platné studenti pracovali samostatné, kazdy u svého
pocitace. Jejich vytvorené programy jsme neprezentovali, studenti jen své pro-
gramy spontanné srovnavali ze sousedy. Nevyskytly se tu v podstaté zadné
potize.

Navazujici motivace k dalsi dloze

Vytvoiené programy (napf. kod na obrazku 2.2) jsou relativné dlouhé a celé ¢asti
kodu se opakuji, neda se s tim néco délat?
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hlawni() {
vpravovbok();
vpravovbok();
kroki);
wpravovbok();
krak():
krok();
krok();
kroki);
krok();
vpravovbok();
vpravavbok();
vpravavbok();
kraoki);
krok();
krak();
krokil;
krok();

h

Obrézek 2.2: Jedno z moznych feSeni prvni tlohy

2.3.3 Uloha — vytvoieni novych metod robota

Ukol

Navrhnéte jednodus$i algoritmus pro feSeni predchozi dlohy. Pficemz novy al-
goritmus se miize skladat i z dalSich instrukci umoznujicich robotu otoceni vlevo,
provést ¢elem vzad, krok dozadu, kroky stranou.

Poté nové instrukce robota, které jste v algoritmu skutec¢né pouzili, vytvorte jako
nové metody robota (obr. 2.3 vpravo) a otestujte je volanim v hlavni metodé (otoc¢eni
vlevo — vlevoVbok (), ¢elem vzad — celemVzad (), krok dozadu — krokVzad (), kroky
stranou — krokStranouVpravo (), krokStranouVlevo()).

Nové instrukce pouzijte k sestaveni programu, stejné jako v predchozim ptipadé
bude robot po vykonani vSech instrukci programu stat na znacce.

Konfigurace

Plocha a elementarni metody robota zustavaji stejné jako u predchozi tulohy
(obr. 2.1). Jediny robot mé ¢ervenou barvu a neni pojmenovany.

Cile

e Dale pretrvavaji také cile z predchozi tlohy.

e Vytvoreni a odladéni nové metody robota
— Student dokaze vytvofit novou metodu robota (pfirucka str. 57),
— vhodné ji pfejmenuje (uzivatelska p¥irucka str. 60),
— vytvofenou metodu otestuje volanim v hlavni metodé (zatim nevytvaiime

obecné metody).

— Vytvofenou metodu dokdze upravit i odstranit ji z nabidky.
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Syntaxe jazyka JAVA

— Student si osvoji pozadovana pravidla pro pojmenovani metody (vice uzi-
vatelska prirucka str. 60).

OOP

tfidu Robot.

Névrh zdola nahoru
— Student si pii navrhu algoritmu a hledani feSeni problému osvoji vytva-
feni novych elementarnich kroku (v algoritmu), ¢imz si postupné vytvoii
prostiedky, které mu nakonec umozni zvladnout pozadovany problém [8].

Poznamky

Autor [8] uvadi, 7e s trochou nadsazky lze tvrdit, ze pii metodé zdola na-
horu si vytvaiime novy procesor (u nds nového robota) tim, 7e ho u¢ime nové
operace (pfesnéji: uc¢ime ho chépat skupiny elementarnich operaci jako nové
elementarni kroky).

Neni nutné ani vhodné vytvéret vSechny mozné metody, nebot se v pristi uloze
budou vytvaret znova, ale jiz s uzitim moznosti opakovani.

Nové vytvorené metody se pridavaji — rozsifuji tfidu Robot. Neni zde uzito
dédicnosti. Z pohledu aktualnich cili to neni vhodné. Prosté tiidu Robot mo-
difikujeme.

Cerveny robot — instance tiidy Robot jeSté neni pojmenovana, a tak se maze
rozdil mezi metodou tiidy a volanim této metody konkrétni instanci této tridy.
Toto zjednoduseni je provedeno cilené kvili snadnéjsimu osvojeni aktualnich
cilu.

Zatim vytvarime pouze nové metody robota, ne obecné metody. Ne, ze by
jedné o nové instrukce, které mu mohou uleh¢it vytvareni algoritmu a program
zprehlednit. Pokud vytvofi novou obecnou metodu, ptrida se do tiidy Obecne,
coz muze studenty méast. Navic to zde neni ani vhodné, protoze dané instance
robota jesté neni pojmenovana, a tak neni patrny rozdil!

Novou metodu robota nelze pii upravovani v jeji zalozce piimo krokovat,
nejdiive ji musime konkrétni instanci robota zavolat v hlavni metodé. To zde
neni vibec patrné, ale studenti jesté nevi, ze kromé hlavni metody lze kroko-
vat i jakoukoliv obecnou metodu, takze se zminované okolnosti béhem vyuky
neprojevily jako problém.

Studenti vidi, Ze se jim program zjednodusil, zpfehlednil, po vytvoieni novych
metod je programovani rychlejsi, nemusi si tolik rozvazovat, kolikrat maji co
udélat, a délaji méné chyb.

Vidi, Ze jednou vytvorend metoda se da volat na vicero mistech. Pii krokovani
programu se pii jejim vykonavani rozbaluje pfimo v koédu, fizeni programu
tedy neskace do metody a zpét. Jednak je to pro studeny prehlednéjsi, ale
hlavné je tak velmi nazorné vidét pripadné rekurzivni volani.
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e Studenti vidi, Zze se pii vykondvani nové metody stejné provadéji elemen-
tarni (puvodni) instrukce a mnohdy robot vykoné spousty instrukei navic
(napf¥. pfi opakovaném volani kroku stranou ¢i vzad), coz odpovida soucas-

vvvvvv

piehlednost programu a efektivita pii jeho vytvareni, piipadné modifikaci.

Navazujici motivace k dalsi dloze

V metodéch se nam mnohdy nékolikrat za sebou opakuji stejné instrukce, na-
priklad na obrazku 2.3 vlevo se nam v hlavni metodé nékolikrat po sobé opakuje
instrukce krok () nebo v metodé vlievoVbok () se tiikrat za sebou opakuje instrukce
vpravoVbok ().

Coz takhle stanovit kolikrat se maji instrukce opakovat a napsat je tak jen jed-
nou?
hlavni() {
celemyzadi);
krok();
vpravovbok();
krok();

K Robot

{

I: krok()
I: vpraviobok()
{

vlevoVbok() { vlevovbok()

yvoravoboki) celemt/zad()

krokWzad()

krokStranousvpravol)

yvpravowhok(l
yvpravowhok(l
¥
krok(h;
krok(h;
krok(h;
{
{

krokStranousleyaor)

krok(h;
krok(h;

Obrézek 2.3: Vlevo — feSeni tlohy s vyuzitim vytvoreni nové metody, vpravo — tiida
Robot doplnéna o vSechny navrhované nové metody robota

18



2.3.4 Uloha — prvni cykly

Ukol
Mame k dispozici moznost nastaveni poc¢tu opakovaného provadéni zadanych
instrukei — programovou konstrukei opakuj.

Vytvorte a otestujte metody umoznujici robotu otoceni vlevo, provést ¢elem vzad,
krok dozadu, kroky stranou, tentokrat vsak s cilenym vyuzitim moznosti opakovani.

Upravte algoritmus pro ¢aste¢né pozménéné rozmisténi zdi, snazte pii tom pouzit
moznost opakovani. Robot bude opét po skonceni programu stat na své znacce.

Konfigurace

Uloha je v souboru 2-uloha.rur. Plocha je pevné dana a odpovida obrazku
2.4 vlevo. Jediny robot ma ¢ervenou barvu a neni pojmenovany. Na pocatku jsou
k dispozici pouze dvé jeho instrukce a programova konstrukce opakuj (obr. 2.4
vpravo).

I e = i

:- :‘ Robot .

i L e e e H krak()

:_ :_ :_ vpravoy'bok()
: H: - :_

H H H opakuj(kolkrat)

L v ]

| a* H |

Obrézek 2.4: Plocha tlohy a mozné pocéatecni instrukce robota

Cile
e Pouziti cyklu opakuj
— Student si procvi¢i vytvaieni novych metod robota.
— Osvojf si vkladani programové konstrukce opakuj, nastaveni a piipadné
zmény poctu opakovani (str. 54),
vkladani instrukce do bloku a za blok cyklu.
— Uvidi, Ze pro piehlednost jsou jednotlivé instrukce na samostatném radku
a blok instrukci je odsazen a barevné ohranicen.
— Pripadné si v prostiedi vyzkousi vytvareni vnorenych cykli.

19



e Jazyk JAVA
— Student se dozvi, Ze programové konstrukce umoznujici fizené opakovani
instrukci nazyvame cykly.
— Nastavi parametr v zavorce — pocet opakovani.
— Vlozi opakované instrukce do téla cyklu.
— Uvidi, Ze se jedna o blok instrukei ohraniceny slozenymi zavorkami.

e Algoritmizace

— Student si procvi¢i navrh algoritmu zdola nahoru.
— Navrhne, vytvoii a otestuje nové metody robota s pouzitim cyklu opakuj.

— Intuitivné zaroven pii navrhu algoritmu pouzije kombinaci navrhu shora
dol.

Poznamky

e Cyklus opakuj je jednodussi nahrazkou skute¢ného cyklu jazyka Java for.
Také umoziuje pevné stanoveny pocet opakovani vlozenych instrukci, ale bez
pouziti proménnych a ma pro zac¢inajici studenty mnohem jednodussi a srozu-
mitelnéjsi zapis. Kdyz se studenti nauc¢i pouzivat cykly, oceni moznosti cyklu
for a bez problémi na néj v redlném programovani prejdou. Neplete se jim
to, protoze cyklus opakuj je cesky a je to také v této aplikaci jediné vyznamné
nedodrzeni syntaxe programovaciho jazyka JAVA.

e Hodinu je vhodné cilené zamétit na pouziti cyklu opakuj, jinak je pro studenty
jednodusi 5x na jednom misté kliknout mysi, nez nastavovat pocet opakovani.

e Studenti u téchto jednoduchych tloh plné ocenili moznost opakovani, kdyz kod
jesté psali na papir.

e (ilené vytvaiime jednoduché cykly. Vnimavéjsi studenti sami objevi moznost
vytvatreni vnorenych cykli. Zjistil jsem, ze je vhodné seznamit ostatni studenty
s jejich objevem, az ve chvili, kdy si sami trochu zaziji vytvareni vlastnich jed-
noduchych cykli. Teprve potom to oceni, jinak to nékteré z nich, pro relativni
slozitost, odrazuje. Pokrocilejsi studenti si jen ovéii, ze to v této aplikaci jde
vytvaret vnorené cykly. Pokud na to nikdo sam nepfijde, zvazte, zda-li je uz
v této chvili vhodné studenty seznadmit s moznosti vnorenych cykla. Jednu
z moznosti FeSeni pii vyuziti vnoienych cykli zobrazuje obrazek 2.5.

e Student si intuitivné rozdéli cestu na nékolik useku, ve kterych aplikuje opa-
kovani jiz pripravenych metod, takze intuitivné zaroven pii navrhu algoritmu
pouzije kombinaci navrhu shora doli a zdola nahoru. Na zavér je mozno tuto
skutecnost studentim sdélit.

e Po samostatném snazeni studenti doporucuji nechat postupné studenty vytva-
fet metody na dotykové tabuli a pak spole¢né modifikovat jejich rizné feSeni
vysledného programu.
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hlavni(} {
vlevo¥Ybok() {
opakuj(iz 3 {
vpravo'bok(;
¥
I}
kraok(l;
opakuj(2) {
opakuj(3) 1
kraok(l;
¥
ylevobok();
I}
opakuj(3) 1
opakuj(3) 1
kraok(l;
¥
ypravoybok(d;
I}

Obréazek 2.5: Jedna z moznosti feSeni s pouzitim vnofenych cykla

2.3.5 Uloha — vice robott

Ukol
Roboti maji dojit na své znacky, ale nejdiive vytvoite jiz znamé metody robota
celemVzad (), krokStranouVpravo() a krokStranouVlevo()).

Konfigurace

Uloha je v souboru 3-uloha.rur. Plocha je pevné dana a odpovida obrazku 2.6
vlevo. Jsou na ni t¥i roboti (t¥i instance tiidy Robot) pojmenovany cervenyRobot,
modryRobot a zelenyRobot. Na obrazku 2.4 vpravo je vytez z okna aplikace s moz-
nymi instrukcemi.

Cile
e Prostiedi

— Student si procvi¢i vytvareni novych metod robota.
— Dokaze pouzit instrukce jednotlivych robotu.
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e OOP - rozdil mezi t¥idou a jeji instanci
— Student zjisti, Ze vytvorené instance mohou ihned pouzivat v8ichni roboti
(v8echny instance), tudiz vytvaii metody t¥idy Robot.
— Pii vytvareni metody robota ji nemiize ptimo krokovat, neni urceno, kdo
ji bude vykonavat (musi ji zavolat konkrétni instance).

e Jazyk JAVA

— Student pii pouziti instrukei v hlavni metodé objevi tzv. te¢kovou notaci.
Konkrétni instance (konkrétni robot) vola svou metodu.

e Algoritmizace — navrh shora dolu

— Student nejspis pii vytvareni algoritmu trasovani jednotlivych robotu
na znacky intuitivné rozdéli problém na vice ¢asti, nebot se mu roboti
nesmi srazit.

® cervenyRobot | @ modryRobot | @ zelenyRokot |

Robot . cervenyRobot

kroki)
wpravohok()
‘ wlevohoki)
krokwWzad()

e I s
opakuj(kolikrat)

Obréazek 2.6: Plocha tulohy a mozné pocatecni instrukce roboti

Poznamky
e (Cilem je predevsim co nejintuitivnéjsi ujasnéni pojmiu tiida a jeji instance.
e Je vhodné studenty pii vytvareni algoritmu navést na védomeé rozdéleni pro-
blému na dil¢i segmenty. Nejprve pijde ten a ten robot, pak druhy.

e Piipadné je jiz mozné vytvaret obecné metody.
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2.3.6 Uloha — vytvofeni obecné metody

Ukol

Roboti maji opét dojit na své znacky. Vyzkousejte si vytvoreni obecné metody,
¢im se lisi od metody robota?
Konfigurace

Uloha je v souboru 4-uloha.rur. Plocha je pevné dana a odpovida obrazku 2.7
vlevo, vpravo je vyfez z okna aplikace s moznymi instrukcemi.

® cervenyRobot | @ modryRobot | @ zelenyRabot |

Robot ‘ cervenyRobot

kroki)
vpravobok()
vleyvoh'boki)
krokyWzad()

opakuj(kolikrat)

Obrézek 2.7: Plocha tlohy a mozné pocatec¢ni instrukce roboti

Cile
e Prostiedi
— Student vytvori, pfejmenuje a pouzije obecné metody robota.
— Vyzkousi si, Ze je lze ptimo krokovat.
— Dokéze je upravit a odstranit.

e OOP — trida Obecne
— Student si muze uvédomit, ze vytvarené tzv. obecné metody jsou metody
tiidy Obecne.

e Algoritmizace — navrh shora dolu
— Studenti cilené vytvorenim obecnych metod rozdéli problém na dil¢i ¢ésti.
Poté kazdou ¢ast jiz fesi samostatné s vyuzitim moznosti opakovani, ¢imz
se tloha opét rozdéli (dekompozice ulohy).

Poznamky
e Opét je vhodné studenty pii vytvareni algoritmu navést na védomé rozdéleni
problému, pticemz kazdou c¢ast algoritmu naprogramuji jako obecnou metodu,
kterou vhodné pojmenuji tak, aby nazev vystihoval ¢innost dané metody, coz
vyplyne z dekompozice tlohy (napiiklad obrazek 2.8).
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e Pri vytvareni obecnych metod pouzivame konkrétni instance a volame jejich
metody. Z toho divodu Ize obecnou metodu piimo otestovat — krokovat, pokud
to poloha robota na plose umozni.

Obecne

rmodryLUbnil)
zelenyUbni()
ceryenyMaMistol)
rmodryMaMistal)
zelenyMaMistol)

Obréazek 2.8: Metody tiidy Obecne

Navazujici motivace k dalsi tloze

Pti opakovani vime doptedu, kolikrat se ma dané sekvence provadeét, ale co kdy-
bychom to nevédéli? Ti¥eba méa robot dojit ke zdi, ale my nevime jak je daleko. Na-
uc¢ime ho to, kdyz nam bude robot schopen odpovédét, zda-li je pfed nim na plose
volné policko.

2.3.7 Uloha — cyklus while

Ukoly
1. Vyzkousejte si jak robot reaguje pii vykonavani pro vas novych instrukei
jePredTebouZed ()a jePredTebouVolno().
2. S pozitim cyklu while vytvoite novou metodu robota dojdiKeZdi(), ktera
umozni dojit robotu ke zdi, at uz stoji kdekoliv, je-li prostor plochy, kromé
obvodovych zdi a tohoto robota, prazdny.

3. Zménte konfiguraci a ovéite si, Ze metoda pracuje spravné pii jakémkoliv roz-
méru a umisténi robota.

4. Cim se list cyklus while od cyklu opakuj a v ¢em je stejny?

Konfigurace

Uloha je v souboru 5-uloha.rur. Na ploge je jediny zeleny robot pojmenovany
zelenyRobot. Mozné instrukce zobrazené na obrazku 2.9 vpravo se nam rozrostly
o tzv. podminky a cyklus while. Moznou konfiguraci plochy volime ze t¥i moz-
nosti. Obrazek 2.9 vlevo zobrazuje vyiez okna aplikace, nahoie je pravé rozeviena
nabidka moznych konfiguraci, pod nabidkou je zobrazena plocha a umisténi robota
pti vychozi konfiguraci.
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Vychozi konfigurace b

Vychozi konfigurace
Ponechat posledni pouZitou konfiguraci
Nahodné umisténi robota - ttverec n x n, 3=n=12

i et i e e i%-ltli IIT-'EIJ.'-I-Il-I:l-T;IT.I.I.E ip Robot . zelenyRobot
:; - krak()
| H vpravovbok()
- vlevovbok()
i krokvzad()
(] H | ano/e jePredTebouvalno()

| E ano/ne jePredTebouZed()

iy opakujikolikrat)
1 while{podminkz)

Obréazek 2.9: Mozné konfigurace, plocha vychozi konfigurace tlohy a pocate¢ni in-
strukce robota

Cile
e Prostiedi
— Student dovede vlozit cyklus while, nastavit podminku opakovani, véetné
pripadné negace.
— Piipadné dovede podminku zménit.

e Jazyk JAVA
— Student si osvoji funkénost a pouziti cyklu while, véetné podminek a ne-
gace.
— Student se dozvi — uvidi, jak se zobrazuje negovana podminka.
— Studenti objevi v ¢em se cyklus while lisi od cyklu opakuj.

o Algoritmizace

— Studenti se procvi¢i v hledani (uvédomovani si) prvka opakovéani, v tomto
piipadé jen kroku.

— Studenti vytvoii dostatecné obecny algoritmus, vhodny pro jakoukoliv
dopredu neznamou vzdalenost od zdi, ¢imz se seznami s dalsi vlastnosti
algoritmu — hromadosti. Hromadnost znamena [8], Ze algoritmus muZeme
pouzit k feSeni celé (velké) skupiny podobnych aloh.
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Poznamky

e (Cilem je predevsim osvojeni si cyklu while, podminek a negace.

e 7 pocatku ponechame vychozi konfiguraci zobrazenou na obrazku 2.9 vlevo.
Néahodné rozméry plochy pouzijeme az pii testovani vytvorené metody. Pri-
padné, projevi-li se néjaka chyba, si pro odladéni muzeme nastavit ponechani
posledni ndhodné nastavené plochy.

e Pri zkoumani reakci robota pti vykonavani podminek muzeme studenty upo-
zornit, aby si robota pomoci nékolika instrukci dovedli ke zdi.

e Pri objevovani cyklu while je vhodné nechat studenty vyzkouSet si obé pod-
minky a jejich negace.

e Pii negaci podminky robot zobrazi odpovéd na podminku, a7z cyklus while
piipadné reaguje na negaci.

2.3.8 Uloha — vnofené cykly

Ukol
Navrhnéte a naprogramujte metodu robota, diky niz robot mistnost obejde kolem
dokola.

Konfigurace

Zustava stejné jako u predchazejici alohy (str. 24).

Cile
e Student uvidi zobrazeni vnoienych cykli.

e Algoritmizace
— Studenti se procvici v hledani — uvédomovani si prvka opakovani, v tomto
pripadé metody umoznujici robotu dojit ke zdi.
— A zaroven pii navrhu pouzije dekompozici tlohy.

Poznamky

e Cilem je pfedevsim objeveni moznosti opakovani. Je vhodné nechat studenty
najit vlastni feSenf a az poté je pfipadné navadét, protoze nékteri mohou prosté
6x za sebou napsat dojdi ke zdi a zabo¢. A az potom si uvédomi, co se opa-
kuje, nebo kolikrat se to musi opakovat. Mozné tfeseni pii krokovani je vidét
na obrazku 2.11.

e [ kdyz se tuloha jmenuje vnotfené cykly, jejich pfimé uziti neni smyslem této
tlohy. V lepsim ptipadé pouziji metodu dojdiKeZdi() a na to, Ze je vlastné
uvnitt jednoho cyklu druhy vnoreny cyklus, je mizeme upozornit pii kroko-
vani. Pfipadné je navedeme zopakovat piimo cyklus while, chceme-li je tady
s vnofenymi cykly sezndmit. Miize to také ostatnim na dotykové tabuli pied-
vést student, ktery to sam pouzije.
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hlawni{) {
zelenyRobot.obejdiKolemDoKola() {
opakuj(2 z 6) {
zelenyRobot.dojdiKeZdi() {
while (zelenyRobot.jePredTebouvalnol)) |
zelenyRobot krok();
¥
}
zelenyRobot. ypravovhoki);
¥
b
¥

Obrazek 2.10: Mozné feSeni

2.3.9 Ulohy — mo#nosti opakovani

Uloha se sklada z nékolika dil¢ich ukold, které slouzi predevsim k zaziti hledani
moznosti vyhodnych opakovani pii navrhu algoritmu, tedy navrzeni a vytvoreni
vhodnych dostate¢né obecnych metod robota, jejichz opakovanym uzitim vytesi za-
dané tkoly. Na tkolech, kde se velikost plochy neméni, tudiz zndme doptedu pocet
opakovani, si studenti procvici uziti cyklu opakuj. Ukoly, kde nejsou dopiedu znamy
rozméry zase vedou studenty k vétsi obecnosti (hromadnosti) navrzenych algoritmu
a k uziti cyklu while.

Konfigurace

Uloha je v souboru 6-uloha.rur. Na ploge je jediny zeleny robot pojmenovany
zelenyRobot, je instanci tfidy RobotTuzka, kterd je odvozené od tfidy Robot a ma
navic metody umoznujici robotu kreslit. Mozné instrukce jsou zobrazené na obrazku
2.11 vpravo. Konfiguraci plochy lze volit ze ¢ty moznosti. Na obrazku 2.11 vlevo je
pod rozevienou nabidkou moznych konfiguraci zobrazena plocha a umisténi robota
pii vychozi konfiguraci.

Ukoly
U dkolu je vzdy na zacatku poznamenéna pozadovana konfigurace. Zprvu si

algoritmus samoziejmé muzete vyzkouset pii vychozi konfiguraci. Vysledné obrazky
jednotlivych tkolu odpovidajici vzdy vychozi konfiguraci.
1. (Vychozi konfigurace) Nejprve si vyzkousejte, jak robot kresli. Jak robot rea-
guje na instrukce prilozTuzku() a zvedniTuzku()?

2. (Nahodny ¢tverec) Robot nakresli ¢aru z mista, kde na pocatku stoji, az ke zdi.
Plocha miize mit jakékoliv rozméry (obr. 2.12(a)).

3. (Nahodny ¢tverec) Robot nakresli obrys ¢tvercové mistnosti neznamé velikosti.
Robot startuje odkudkoliv (obr. 2.12(b)).

4. (Nahodny ¢tverec) Robot nakresli body do poli¢ek z mista, kde na pocatku
stoji, az ke zdi (obr. 2.12(c)).
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10.

11.

Vychozi konfigurace
Vychozi konfigurace

mahodné umisténi robota - étverecn ¥ n, 320212
mahodné umisténi rohota - ctverec 7 x 7
Ponechat posledni pouZitou konfiguraci

| i e ol ot ot e ) ) b s s Wil i it vt |
L L ] 1 : L

e 3 ] RobotTuzka iﬂzelunyRuhut

i - krok{)

| ' [ 1 i ypravowboki)
B | ! | =5 wlevovbok()
i iy krokvzadi()

g | 1 prilazTuzkul)

|
1
i
1

LT
1

| | i i —H zvedniTuzku()

T

8l . | . I . | arofne JePredTeboudvolnol)
| anosne JePredTeboufed()
- 1 anosne jePodTebouBarval)

|

[}

_ _ _ _ _ _ opakujiioikrat)
2 - = N S " " — - —"—— - while(podrairéz)

I
| i 0
1

M|
T

Obréazek 2.11: Vychozi plocha, nabidka konfiguraci a nabidka instrukei

Nahodny ¢tverec) Robot nakresli v neznamém ¢tverci na thlopficce klikatou
aru, nesmi narazit do zdi! Obr. 2.12(d).

(
¢

. (Nahodny c¢tverec) Robot v neznamém ¢&tverci vyteckuje uhlopficky
(

obr. 2.12(e)).

(Vychozi konfigurace) Robot nakresli cosi jako stfechu, nebo spise klobouk?
Obrazek 2.12(f).

(Nahodny ¢tverec) Robot jakymkoliv zpiasobem vybarvi celou étvercovou mist-
nost (napf. viz obr. 2.13(a)).

(Nahodny ¢tverec) Robot ve ¢tvercové mistnosti vyteckuje Sachovnici
(obr. 2.13(b)).

(Ctverec 7x7) Robot se objevi kdekoliv. A u kterékoliv strany znameé ¢tvercové
mistnosti nakresli stiisku podle obrazku 2.13(c).

(étverec 7 % 7) Robot se objevi kdekoliv. A uvniti znamé ¢tvercové mistnosti

vyteckuje ¢tverec postaveny na roh (obr. 2.13(d)). Jedno z moznych feSeni je
na obrazku 2.14.
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(a) 2. ukol

(c) 4. ukol

(e) 6. tikol

(b) 3. tikol

(d) 5. tikol

RRERRES

(f) 7. ukol

Obréazek 2.12: Vysledné plochy jednotlivych tkoli
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(a) 8. kol (b) 9. kol

(c) 10. kol (d) 11. ukol

Obrazek 2.13: Vysledné plochy jednotlivych tkola
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nakresli¥nitrniCtverec() { teckuj() {

zelenyRobot.dojdiDoRohu(]; opakuj(2) {

opakuji2) { bod();
zelenyRobot. kroki); krok();

I vlevovhok(h;

opakuj(4) { krak();
zelenyRobot.teckuill; vpravovhbok);
zelenyRobot vlevobok(); T

I} ¥

F bod() {

prilozTuzku(y;
ZvedniTuzkul);

¥

Obréazek 2.14: Mozné teseni 11. tkolu

2.3.10 Uloha — programova konstrukce if-else

Ukol
Robot méa opét dojit na svou znacku, ale jedna z cest je zavalena a my do oka-

mziku spusténi programu nevime ktera. Po spusténi se ndhodné misto jednoho otaz-
niku objevi zed.

Jak by robot zareagoval, jestlize by byly zavalené obé cesty?

Konfigurace

Uloha je v souboru 7-uloha.rur. Konfigurace odpovida obrazku 2.15. Policka,
s otazniky jsou tzv. nahodné policka. Po spusténi krokovani programu se v jednom
z téchto poli¢ek objevi zed, druhy otaznik zmizi.

Instrukce if nema v této konfiguraci implicitné blok else, je nutné si ho navolit
pfi nastavovani vlastnosti (volbé podminky).

Cile
e Prostiedi
— Student dovede vlozit programovou konstrukci if, nastavit podminku,
vcetné piripadné negace.
— Umi vyuzivat moznosti bloku else.
— Dovede nastavené vlastnosti piipadné zmeénit.

o Jazyk JAVA
— Student si osvoji funkénost a pouziti programové konstrukce if-else.
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E :3 Rohot 't zelenyRobot
N

I_:|I|:| ,?'..N. |:|I|:|I_ kr’Dkl::l

:: :: vpravovbok()

ol ol vlevavbok()

L I I | il

| R g krokiwzad()

aroshe 1ePredTebouwvolnal)

| P B - 2 | W anodne jePredTebouZed!)

1 ' 1 anosme jePodTeboularyal)

i B — L opakujikaofitra?)

while(podrminka)

- if (podiinka)

Obrézek 2.15: Plocha tlohy a mozné instrukce robota

Poznamka

e Studenti se s programovou konstrukei if-else jiz setkali, napt. fukce kdyz
v MS Excel nebo v hromadné korespondenci v MS Word. Jeji funk¢nost a jed-
noduché vyuziti jim tedy neni cizi.

2.3.11 Uloha — kopiruj vzor

Ukol

Navrhnéte a naprogramujte dostatecné obecny algoritmus, aby robot ve svém
sloupci nakreslil tecky podle umisténi tecek ve vedlejsim sloupci. Ptricemz vzor se
pri spusténi krokovani nastavi ndhodné.
Konfigurace

Uloha je v souboru 8-uloha.rur. Konfigurace odpovida obrazku 2.16.

Cile
e Prostiedi

— Student si procvici vkladani a nastaveni vlastnosti programové konstrukce
if-else.

e Algoritmizace.
— Student si procvi¢i principy dekompozice tlohy s vyuzitim opakovani dil-
¢ich c¢asti po splnéni odpovidajici podminky.
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Vychozi konfigurace hd

Vy¢chozi konfigurace
Mihodny vzor
Ponechat posledni pouZitou konfiguraci

[T T T T T T T1T T1T 117 RobotTuzka bzelen',rRuhut

i . i krok()

L] L] vpravovbok()
—: —: vlevoboki)
n n krokwzad()

|| L prilozTuzku()

zvedniTuzkul)

] ] ahodne jePredTebouvolnol)
|| ] ahodne jePredTebouZed()

— — ahodne jePodTebouBarval)

= & = opakuj(kolitrat)

— | T while (podminka)

L & L i podminka)

Obrazek 2.16: Vychozi plocha tulohy, mozné konfigrace a instrukce robota

Poznamky

Dovolim si upozornit na mozna, le¢ ocekdvana studentskd pochybeni. Jedna se
o mozné zacykleni robota pfi kresleni tecky a problémy s kreslenim prvni tecky hned
vedle robota nebo posledni tecky u zdi.

Navazujici motivace k dalsi tloze

Konstrukce if-else umoznuje vykovani jedné ze dvou moznosti, ale co kdyby
moznosti byly t¥i?
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2.3.12 Uloha — vnofena podminka

Ukoly:
Modry robot ma dojit na svou znacku.

1. K cili vede jedna ze tii cest, ostatni jsou zavalené a my do okamziku spus-
téni programu nevime které. Po spuSténi krokovani se ndhodné misto dvou
prvnich otazniki objevi zed a ostatni otazniky zmizi (1. konfigurace, napft.
obr. 2.18(a)).

2. I tentokrat k cili vede jedna ze tii cest, ostatni jsou zavalené, ale a my do oka-
mziku spusténi programu nevime kde. Po spusténi krokovani se ndhodné ve
dvou cestach misto jednoho otazniku objevi zed a ostatni otazniky zmizi
(2. konfigurace, napf. obr. 2.18(b)).

3. (x) I tentokrat k cili vede jedna ze t¥i cest, ale tato cesta je blokovana robotem
a ostatni jsou zavalené. Do okamziku spusténi krokovani programu nevime,
které cesty budou zablokované a ve které bude robot blokujici cestu. Nevime
také, kde se bude tento robot nachazet a jak bude orientovan. (3. konfigurace,
napi. obr. 2.18(c)).

4. (%) A tentokrat bude jedna ze t¥i cest zablokovana, avsak dvé zbylé blokuji
dva roboti. Do okamziku spusténi krokovani programu nevime, ktera cesta
bude zablokovana a ve kterych se budou nachazet roboti blokujici cestu. Ne-
vime také, kde presné se v dané cesté tito roboti budou nachazet a jak budou
orientovani. (4. konfigurace, napi. obr. 2.18(d)).

Konfigurace

Uloha je v souboru 9-uloha.rur. Vychozi plocha je na obrazku 2.17 vlevo
a po spusténi krokovani programu se zméni dle vybrané konfigurace. Mame na vybér
z péti moznosti. Prvni ¢tyfi odpovidaji jednotlivym tkolim, pfi volbé paté moznosti
se ponecha posledné pouzité nastaveni plochy, nebude se tedy nahodné ménit, po-
kud vSak jesté nebyla zddna moznost vygenerovava, tak se na poprvé ndhodné zvoli
jedna z moznosti prvniho tkolu.

Vsichni roboti jsou instanci tfidy RobotTuzka a jejich mozné instrukce v jednot-
livych tkolech odpovidaji instrukcim modrého robota na obrazku 2.17 vpravo.

Cile
e Prostiedi
— Student cilené vlozi jednu konstrukci if-else do jiné.

e Algoritmizace.
— Student si osvoji a procvicéi principy dekompozice tlohy s vyuzitim moz-
nosti rozvétveni na vice nez dvé ¢asti postupnym vétvenim.

Poznamky

e Prvni tkoly jdou velmi elegantné fesit pomoci cykli, ale v této tloze jde pre-
devsim o pouziti vnorenych podminek.
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1. konfigurace
2. konfigurace
3. konfigurace
4. konfigurace
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Obréazek 2.17: Vychozi plocha tlohy a nabidka instrukeci robotu

Studenti maji k dispozici pro né nové podminky jePredTebouRobot ()
a jePodTebouTvojeZnacka(), ale pii feSeni je viibec nemusi vyuzit.

Je to prvni tloha, kde muze vice roboti kreslit. Neni to sice cilem této tlohy,
ale studenti mohou pripadné vyuzit i této skutec¢nosti.

Pti navrhu algoritmu je vhodné si nechat spuStenim krokovani vygenerovat
konkrétni plochu a v nabidce vybrat ponechani posledné pouzité konfigurace,
nadhodna policka tak nebudou po stopnuti krokovani ihned vyplnéna otazniky.

Tteti kol byva jiz pro studenty naroc¢ny, protoze blokujici robot mize byt ori-
entovan kterymkoliv smérem, takze nevi, kde je a kam ma jit. I kdyz spolec¢né
naleznete feSeni problému, stejné je pomérné obtizné program odladit, zvazte
tedy, jestli je tento kol pro danou skupinu studentit vhodny.

Posledni tkol je pak uz velmi jednoduchy, studenti jen mivaji problém ziskat
nadhled potiebny k nalezeni elegatniho Feseni tohoto tkolu. Stac¢i na jednoho
robota pohliZet jako na zed a v tu chvili se nam problém prevede na jiz vyfte-
Seny piechozi tikol.
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(a) 1. ukol

(c) 3. kol

(b) 2. ukol

(d) 4. tkol

Obrazek 2.18: Piiklady ploch jednotlivych tkoli po spusténi krokovani
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2.3.13 Ulohy — moZnosti rozhodovani

Uloha vychézi z tikolti z kapitoly 2.11 na strané 28. Nékteré tikoly tedy jiz zname,
ale tentokrat je budeme tesit s vétsim prvkem nahody. Ukoly slouzi predevsim k vy-
uziti moznosti vétveni pii vytvafeni obecnéjsich (hromanéjsich) algoritmi.

Konfigurace

Uloha je tedy v souboru 10-uloha.rur. Konfigurace na obrazku 2.19 odpovida
téméi konfiguraci v kapitole 2.11 na strané 28, 1isi se moznosti ndhodné obdélnikové
plochy a samoziejmé nabidkou podminéné instrukce if-else. Ostatni je stejné,
na plose je jediny zeleny robot pojmenovany zelenyRobot, ktery je instanci t¥idy
RobotTuzka.

Yychozi konfigurace v

Vychozi konfigurace

Mahodné umisténi robota - étverecn x n, 3=n=12
MNahodné vygenerovany obdélnik ax b
Ponechat posledni pouZitou konfiguraci

Pttt r N | RobotTuzka @ zelenyRobot

1 1 1 I 1 1 1 I 1 ] 1
{1 | | | | I ] | |

H » krok()

B i vpravavbok()
Bl na vlevovbok()
By i krokvzad()

i B prilozTuzkul)
u - zvedniTuzku()

EH ! G ano/me jePredTebouviolno)
ano/ne jePredTebouZed()
T " anofne jePodTebouBaryal)

H | opakuijkolitrat)
4 | . while(podminka)
if (podiminka)

Obrézek 2.19: Vychozi plocha tlohy, mozné konfigurace a instrukce robota

Ukoly

I zde je vzdy na zac¢atku poznamenéana pozadovana konfigurace. Algoritmus si
zprvu lze samoziejmé vyzkouSet pii vychozi konfiguraci. Vysledné obrazky jednot-
livych tkoli odpovidajici vzdy vychozi konfiguraci a pro piehlednost jsou tu znovu
i posledni dva obrazky jiz zobrazené v kapitole 2.11.

1. (N&dhodny obdelnik) Robot nakresli pferusovanou ¢aru z mista, kde na po¢atku
stoji az ke zdi dle obrazku 2.20(a). Nesmi v§ak nakreslit jen tecku. Plocha muze
mit jakékoliv rozmeéry.
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2. (Nahodny obdelnik) Robot nakresli pferusovanou ¢aru z mista, kde na poc¢atku
stoji az ke zdi, tentokrat ale dle obrazku 2.20(b), tedy mezera je kratsi a dil¢i
¢arka del$i. Ani tady nesmi pied zdi nakreslit netplnou diléi ¢arku.

3. (Ndhodny obdelnik) Robot obteckuje obrys mistnosti neznamé velikosti. Robot
startuje odkudkoliv a nesmi zadnou tecku udélat dvakrat (obr. 2.21(a)).

4. (Néhodny obdelnik) Tentokrat obteckuje obrys mistnosti tak, ze jedno policko
vzdy vynecha (obr. 2.21(b)).

5. (Nahodny obdelnik) Robot jakymkoliv zptisobem vybarvi celou mistnost o ne-
znamé velikosti (napf. obr. 2.21(c)).

6. (Nahodny obdelnik) Robot v jakékoliv obdelnikové mistnosti vyteckuje Sa-
chovnici (obr. 2.21(d)).

Poznamka ke 3. ukolu

Ukol lze samoziejmé Fesit jiz pouzitym postupem pomoci cyklit bez uziti pod-
minky, ale myslenka elegantnéjsitho feseni, poté co robot dojde ke zdi, je: dokud
neméas pod sebou tecku, udélej tecku, (pokud je pred tebou zed, oto¢ se do prava)
udélej krok.

Ll LI _T.:21 | L1 |

|l N R P A N S ) A W G S I A I O
1 | 1 1 1 1 | 1 1 1 | (T T 1
) I S I O
1 I 1 1 1 1 | - 11 1 1 1 1 1 1 1

| A N
| BN 1150 FSEN SP0N R [ S [ NER ETLA PN TN SN S RIS AL B P

Obrazek 2.20: Vysledky jednotlivych tkoli
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(a) 3. kol (b) 4. ukol

(c) 5. kol (d) 6. ukol

Obrazek 2.21: Vysledky jednotlivych tkolu

2.3.14 Uloha — vyjdi z labyrintu

Ukoly

1. Navrhnéte a naprogramujte algoritmus, ktery umozni robotu p#i vychozi kon-
figuraci dojit v labyrintu na svou znacku.

2. Navrhnéte a naprogramujte dostatecné obecny algoritmus, ktery také umoz-
nujici robotu dojit na svou znacku, ale tentokrat se mize robot po spusténi
krokovani programu objevit na kterémkoliv volném policku plochy a je tak
mozné, ze by mohl chodit okolo ¢asti zdi (konfigurace — ndhodné umisténi
robota).
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Konfigurace

Uloha je v souboru 11-uloha.rur. Konfigurace odpovida obrazku 2.22.

Vy¢chozi konfigurace ha
vychozi konfigurace RobotTuzka ’ modryRobot
Mahodné umisténi robota krok()
| = I ! I I I ! | = | ! | = | = I ! | = ! | = I ! | = I ! | I Il "."[:II’EI"."I:I"w.-"bI:IkI::I
o ny H vlevovbok()
g g T krokiwzad()
|| H ) | |

il ull mll prilozTuzkul)

| i u zvedniTuzkull

iy T ===l ahasne jePredTehouwvolnol)
H H H ahoshe jePredTebhouZed()

M . N | — u anosne jePodTebouTvoieZnackal)

1 - Is L
- uE g ug ahoshe jePodTebouBarval)
Z: ‘ Z: - Z: Z: opakujiiolikrat)
I= I I IS = while{podminka)
| | ! I I | | ! I I I | | ! I = u ;‘: F‘Z n

if [ podininka)

Obréazek 2.22: Vychozi plocha tlohy, mozné konfigurace a instrukce robota

Cile

e Algoritmizace
— Student si procvic¢i principy dekompozice tlohy pii pfizptsobeni znamého
algoritmu pro robota.
— A zaroven je veden k navrhu obecnych (hromadnych) algoritmu tim, Ze
se snazi postihnout vSechny moznosti.

Poznamky

Hledame néjaké feSeni, nemusi byt nejkratsi. Jako feSeni prvniho tkolu muzete
studenttiim nabidnout tzv. pravidlo pravé ruky (robot v podstaté kopiruje zed po své
pravé ruce), jehoZ implementace neni naroro¢na, ale muze selhat pii druhé konfigu-
raci, kdy robot mize chodit kolem dokola ¢asti zdi. Situaci lze feSit tim, ze algoritmus
doplnime o jednu podminku. Robot si na misté, kde zac¢ina, udéla tecku a pokud ji
opét najde, provede ¢elem vzad.
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2.3.15 Uloha — nasleduj robota

Ukoly

1.

Nejprve naprogramujte metodu robota s tuzkou, aby od druhého robota na-
kreslil souvislou ¢aru. Cara se nesmi nikde kiizit a jednotlivé linie musi byt
od sebe a od okraje oddéleny alespon jednim polickem (napi. obr. 2.24(b)).

Navrhnéte a naprogramujte algoritmus umozinujici druhému ¢ervenému robotu
dojit po ¢are az k prvnimu robotu. Implemenujte ho jako novou metodu robota.
Na vami vytvofeném algoritmu demonstrujte a objasnéte vSechny vlastnosti
algoritmu.

4. Objasnéte, jakou metodu navrhu jste pii vytvafeni algoritmu pouzili.

Na konkrétnich prikladech z vaseho programu objasnéte funkénost a vhodnost
pouziti programovych konstrukei jazyka JAVA.

(1) Pokud jste si pro tvofeni ¢ary robota s tuzkou vytvofili jeho novou metodu
zjistite, ze druhy robot (bez tuzky) ji nemé v nabidce. Cim to?

Konfigurace

Uloha je v souboru 12-uloha.rur. Plocha je vidét na obrazku 2.24(a) nem4
zadné zdi a roboti se vzdy zobrazi za sebou v levém dolnim rohu. Jejich mozné
instrukce vidite na obrazku 2.23.

RobotTuzka .- zelenyRobot Robot ‘ cervenyRobot
krok() krak()
ypravobok() vpravoYbok()
ylevothoki) ylevoboki)
krokzad() krokiWzad()

prilozTuzku() anoshe jePredTebouvolnol)

zvedniTuzkui) anoshe jePredTebouRobot])

anosne jePredTebouvolnol) ahoshe jePodTebouBarvarl)

anoshe jePredTebouRobot])
arnoshe jePodTebouBarval) opakuj(kotitrat)

while(podrinka)
opakuj(kolitrat) if (podminka)
while{podrinka)

if (podminka)

Obrézek 2.23: Mozné pocatec¢ni instrukce roboti
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a2

(a) Plocha po spusténi (b) Piiklad mozné trasy

Obrazek 2.24: Ukazky ploch tlohy

Cile

e Prostiedi.
— Student vytvori a odladi jednoduchy program.

o Algoritmizace.
— Student na vhodnych piikladech demonstrujte a objasni vSechny vlast-
nosti algoritmu.
— Student je schopen sestavit algoritmus feseni konkrétni tlohy (dekompo-

-----

abstrakce).

e Jazyk JAVA

— Student na piikladech demonstruje funkénost a vhodnost pouziti probi-
ranych programovych konstrukeci jazyka JAVA.

e OOP
— Student se sezndmi s pojmem dédi¢nost. Piijme, Ze tiida RobotTuzka je
odvozena od tifidy Robot a uvédomi si, co to v tomto konkrétnim pripadé
znamena.

Poznamky

e Na této zavérecné tloze mohou studenti demonstrovat vsechny predchozi cile.

e Je tu také moznost studety nazorné seznamit s dalsi vlastnosti OOP — dédic-
nosti. Ttida RobotTuzka je odvozend od tiidy Robot, dédi tedy vSechny jeji
vlastnosti a metody. RozSifuje je o metody umozinujici kreslit. Instance ttridy
RobotTuzka mohou tedy vzdy zastoupit instance tf¥idy Robot, ale obracené ne.
Vzajemny vztah mezi tfidami, tedy i dédi¢nost, zobrazujeme v modelovacim
jazyku UML pomoci diagramu tfid (obr. 2.25) [4].
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Robot

kroki)
vpravovhbok()
vlevoboki)
krokwzad()

ahodne jePredTebouvolnol)
ahosne jePredTebouRobot))

ahodne jePodTebouBarval)

RobotTuzka

prilozTuzkul)

ZvedniTuzkul)

Obrazek 2.25: Ttida RobotTuzka je odvozenda od tiidy Robot

2.3.16 MozZnosti rekurze

P1i teseni nékterych tloh Ize pomérné tspésné a hlavné nazorné uzit rekurzi.
Nézorné proto, ze se metody rozbaluji pfimo v koédu, fizeni programu nikam ne-
skace a metody jsou barevné ohrani¢ené. Rekurzivné volana metoda je tedy nazorné
vnofena. Ukazeme si to na dvou piikladech piimé rekurze.

Jiz zndmou metodu robota dojdiKeZdi () mizeme navrhnout i tak, jak je vidét
na obrazku 2.26, na obrazku 2.27 je vidét pii krokovani. Bohuzel v tomto prostiedi
a u této metody neni nazorné vidét vynotfovani, diléi metody prosté skonci, a tim
skonc¢i i program.

Takze se podivame na druhou ukazku, na metodu najdiPulku(), kterou lze
uspésné pouzit v nékolika predchozich tkolech. Myslenka je prosté, cestou ke zdi
délej dva kroky, cestou zpatky jeden krok. Metodu vidite na obrazku 2.28 a na
obrazku 2.29 je vidét pii vynorovani, robot bude pravé provadét krok vzad, a pak

-----

Z pohledu navrhu algoritmu je vhodné upozornit na pozadavek jeho konec¢nosti.
Jak vime, v programu je nekonec¢né rekurze v podstaté nepiipustna.
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dojdikKeZdi() {
if(jePredTebouvalnol)) 4
krok();
dojdikeZdi(};
¥

Obrazek 2.26: Metoda dojdiKeZdi () s vyuzitim rekurze

hlavni() {
cervenyRobot.dojdikeZdi() {
if{cervenyRobot.jePredTebouolnol ) {
cervenyRobot krok();
cervenyRobot.dojdikKeZdi() |
if (cervenyRobot.jePredTebouvolnol)) |
cervenyRobot. krok(d;
cervenyRobot.dojdikeZdi() {
if(cervenyRobot jePredTebowolnod)) {
cervenyRobot krok();
cervenyRobot.dojdikezdi();
¥

Obrazek 2.27: Rekurzivné voland metoda dojdiKeZdi() pii krokovani
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najdiPulku() {
if(jePredTebouvalnol)) {
krok();
if(jePredTebouvalno()) {
krok(d;

¥
najdiPulkurl;
krokwzad();

Obrazek 2.28: Metoda najdiPulku() s vyuzitim rekurze

hlavni() {
cervenyRobot.najdiPulku() |
if{cervenyRobot.jePredTebouwyvolnol ) {
cervenyRobot kroki);
if (cervenyRobot.jePredTebouvalno() o
cervenyRobot. krok();
¥
cervenyRobot.najdiPulku() {
if(cervenyRobot jePredTebouvolnod)) {
cervenyRobot krok(l;
if (cervenyRobot.jePredTebouvolnol))
cervenyRobot krok();
¥
cervenyRobot. najdiPulku();
cervenyRobot krokvzad();
¥
¥
cervenyRobot krokvzad();
¥

Obrazek 2.29: Rekurzivné voland metoda najdiPulku() pii krokovani
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Kapitola 3

UzZivatelska prirucka programu RUR

3.1 Moznosti spusténi programu

Vs8echny zakladni soubory aplikace jsou sbaleny do jednoho archivu — RUR. jar.
Jednotlivé tlohy jsou v datovych souborech s pfiponou .rur.

Vyhodou je, ze soubor RUR. jar 1ze spoustét na jakékoliv platformé, pro kterou
mame k dispozici prislusny virtudlni stroj jazyka Java JVM, ktery je soucasti JRE
(Java Runtime Enviroment), piipadné SDK (Standart developement kid).

Predpokladé se tedy, Ze na pocitaci je nainstalované J2SE 1.4.1 JRE, ¢i novéjsi,
ve verzi toho opera¢niho systému, ve kterém je program spoustén. Pro rizné ope-
racni systémy si lze zdarma stahnout konkrétni instalace JRE z internetovych stra-
nek <http://java.sun.com/>. Pro operac¢ni systém Windows lze vyuzit instalaci
priloZzenou na CD s programem. Pfi instalaci postupujeme dle instrukei.

Program se spusti standardné stejné jako jiné programy v jazyce JAVA. V ope-
rac¢nich systémech Windows mame tyto moznosti:

1. Standardné pomoci ikonky souboru RUR.jar. Po spusténi se nacte posledni
iloha, pokud je k dispozici, ptipadné Ize v aplikaci nacist novou tlohu.

2. V prikazovém tadku, spustime java -jar RUR.jar, piipadné s parametrem
java -jar RUR.jar konkretniUloha.rur.

3. Po asociaci soubort a upravé prislusnych kli¢i v registrech opera¢niho systému
se program spusti pomoci ikonky konkrétni tilohy, tedy datového souboru s pii-
ponou .rur.

Po ukonceni béhu aplikace se aktualni iloha a nastaveni ulozi do souboru last.rur.
Soubor se vytvoii ve stejném adresari jako archiv RUR. jar. A pokud ho tam aplikace
po spusténi nalezne, tak se ulozena tloha zobrazi a vlastnosti nastavi.

HW naroky aplikace nejsou vysoké, obecné se da fici, ze vyhovuji bézné uzivané
osobni pocitace.
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3.2 Rozvrzeni hlavniho okna programu

Veskeré ilustrujici obrazky jsou ukazky zobrazeni aplikace ve Windows XP se stan-
dardnim nastavenim. V jinych operacnich systémech bude popisované prostiedi vice
¢ méné graficky odlisné, ale funkce jednotlivych ¢asti bude stejna. Grafika se také
bude mirné odliSovat pii pouziti riznych verzi JRE. Na zmensSenych obrézcich si mi-
zete prohlédnout zobrazeni jedné z pocatec¢nich tuloh kurzu. Napiiklad na obrazku
3.1 je hlavni okno aplikace zobrazené v opera¢nim systému Microsoft Windows XP
se standardnim nastavenim a obrazek 3.2 ilustruje zobrazeni v systému Linux v pro-
sttedi KDE 3.5.1 se standardnim nastavenim.

Hlavni okno programu je vertikalné rozdéleno pomoci dvou oddélovacu na tii
¢asti, jejich §itku lze volit pomoci mysi. Jednotlivé ¢asti budeme zleva nazyvat Pa-
nelem animace, Panelem koédu a Panelem nabidky.

Nahote kazdé ¢asti okna jsou panely nastroju s tlacitky. Jednotlivé panely na-
stroji lze pomoci mysi vyjmout a piremistit na jinou stranu své ¢asti okna ¢i je nechat
jako plovouci. U tlac¢itek se zobrazuje informacni titulek, ktery spole¢né s ikonkami
prispiva k intuitivhimu ovladéni. Detailni popis funkce jednotlivych tlac¢itek nalez-
nete v kapitole Funkce jednotlivych tlacitek.

3.2.1 Animacni panel

Levy panel hlavniho okna nazveme Animad¢ni panel, nebot uprostied se zobra-
zuje aktualni animacni plocha. Velikost obrazku plochy se automaticky prizptusobuje
velikosti panelu.

Nahote se nachézi panel nastroju s tla¢itky (horni ¢ast obrazku 3.3), jedné se
o tlacitka:

e Nagcist ulohu ze souboru.
Ulozit aktualni ulohu.

Ulozit aktualni obrazek animacni plochy.

Nastavit vlastnosti.

Info o programu.

Mezi hornimi tla¢itky a animac¢ni plochou se u nékterych tloh zobrazuje rozviraci
seznam, ktery umozinuje vybrat dilé¢i konfiguraci ulohy ¢i jeji diléi vliastnosti. Na ob-
razku 3.3 je piiklad z tlohy, kde zvoleny algoritmus musi byt dostate¢né obecny, aby
fungoval pro rizné velké nahodné volené ¢tvercové plochy a ndhodné umisténi ro-
bota. Pripadné si také jesté muzeme vybrat zachovani naposledy pouzitého rozméru
plochy a umisténi robota.

Dole je panel nastroju s tlac¢itky Krok a Stop (viz obr. 3.4), umoznujici krokovani
programu. [ tento panel nastroji muze byt plovouci. Pozor, pokud umistime horni
panel nastroji na stejnou stranu, miuze dojit k jejich prekryti.

47



{011 e AP
O] SIWENAUSAISD
OIS ERALS|EZ
OIS AIED

Oy rAdpow

2UDBGO

Gesoninmedo

(pegroAziA
g acagdds

{100y

100 HAIPOLL . 1000y

ER =T

[PIRASEE | PORRAEMES @ | aoud e g |

pag. -

015 ER Ao
oIS WER AR AIED
s ER AR RE
O AuEnaED
SNy ApoL

} Ownepy

b oG

i FE _.h__”._._._..u 2t —.u..:.__.:n__h-_._.h

Obréazek 3.1: Hlavni okno aplikace ve Windows XP
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Obrazek 3.2: Hlavni okno aplikace v Linuxu

49



L ol o~ @

Mahodné umisténi robota - Ztverec n % n, 3=n=12

2 Mahodné umisténi robota - étverecn 2 n, 3=n=12

Vychozi konfigurace

Mahodné umisténi robota - étverecn % n, 2=n=12
Ponechat posledni pouZitou konfiguraci

Obrazek 3.3: Piiklad zobrazeni a vybéru moznosti konfigurace dané tlohy

3.2.2 Panel ko6du

STOP

Obrazek 3.4: Tlacitka Krok a Stop

Prostfedni panel zobrazuje instrukce hlavni metody, pripadné jinych vami vytvo-
fenych pravé upravovanych metod. Kazda metoda se muze zobrazit na samostatné

zalozce.

Nahofte se nachazi panel nastroj s tlac¢itky (viz obr. 3.5), ktery se vztahuji k pravé
zobrazené metodé, pripadné vybrané instrukci kodu.

Jedna se o tlacitka:

D |;I": O P V i

Obrazek 3.5: Panel nastroju s tlac¢itky Panelu kodu

e (Odstranit v8echny instrukce pravé zobrazené metody.

e Ulozit obrazek kodu praveé zobrazené metody.
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Upravit (vybranou metodu ¢i programovou konstrukci).

Posunout vybranou instrukci o jeden fadek nahoru.

Posunout vybranou instrukci o jeden radek doli.

Odstranit (z kodu vybranou instrukei).

3.2.3 Panel nabidky

V pravé ¢asti okna se zobrazuji instrukce — metody jednotlivych roboti, aktualni
programové konstrukce a obecné metody. Jedna se o nabidku, z niz sestavujeme
program. Kazdy robot, vyskytujici se v dané tloze, ma svou zalozku. Pii tpraveé
vami vytvorené metody robota se zobrazuje diagram prislusné tiidy.

I zde se nahofe nachéazi panel nastroju (viz obr. 3.6) s tlac¢itky:

e Vytvorit novou metodu robota.
e Vytvofit novou obecnou metodu.

e Ulozit aktudlni obrazek praveé zobrazené nabidky.

O N

Obrazek 3.6: Panel nastroju s tlacitky Panelu nabidky

3.3 Ovladani programu

Ovladéani je upraveno pro piimé pouziti na interaktivni dotykové tabuli. Je tu
tedy snaha o intuitivni ovladani pomoci levého tlac¢itka mysi, coz odpovida stisknuti
tabule, vétsinou prstem. Klavesnice je potieba pouze pii piejmenovani vami vytvo-
fené metody nebo pojmenovani ukladané tlohy, kdy pouzijeme klavesnici pocitace
nebo si zobrazime klavesnici dotykové tabule. Pravé tla¢itko mysSi se nemusi pouzivat
vibec.

Program se miize nachazet ve dvou zakladnich médech. Jednak muzeme pro-
gramovat, tedy upravovat kod. A jednak lze vytvoreny kod krokovat a sledovat
provadéni jeho instrukei na animacni plose.

Jak uz bylo naznaceno, v této aplikaci se programuje velmi jednoduse. Jednotlivé
instrukce se nezapisuji na klavesnici, ale pouze stisknutim tla¢itka mysi vybirame
z nabidky kam a ktera instrukce méa byt vlozena. Nejprve se v nasledujicich kapito-
lach seznamime s tim, jak instrukci vlozit do kodu, ptripadné ji upravit, presunout ¢i
odstranit, jak pracovat s vami vytvorenymi metodami. Pak si popiSeme, jak program
krokovat a nakonec jak tlohu nacist a ulozit.

ol



3.3.1 Vlozeni instrukce do kédu pravé zobrazené
metody

Pokud program neni zrovna krokovan, lze jakoukoliv instrukci z aktuélni na-
bidky vlozit jednoduchym stisknutim a uvolnénim levého tlacitka mysi. Instrukce se
vzdy vlozi za pravé vybranou instrukei v kddu zobrazené metody. Vybrana instrukce
v kodu je zvyraznéna ruzovym ovalem a vybereme ji prostym kliknutim mysi.

Napfiklad na obrazku 3.7 miuzeme sledovat ukazku vkladani instrukce nabidky
modryRobot.vlevoVbok() za vybranou instrukci modryRobot.krok() v hlavni me-
todeé.

hlavni() { & modryRobot | @ cervenyRobot zelenyRobaot
modryRobot krok();
modryRobot krok();

modryRobot.vpravaovbaok(); kraoki)
¥ vpravovbok()

Robot . modryRobot

vlevowvbok() [%

2.

hlavni(} { ® modryRobot | @ cervenyRabot relenyRobat

modryRobot krok();

Robot . modryRobot
modryRobot krok();

modryRobot.vlevovhak); kraki)
modryRobot.ypravovbok(); vpravowbok()
F vlevovhok() N

Obréazek 3.7: Ukdzka vkladani instrukce do koédu

Nejprve (1.) je zobrazena situace ve chvili, kdy mame v kodu hlavni metody
(vlevo) vybranou instrukci modryRobot .krok (), je tedy ohrani¢ena rizovym ovélem.
Nésledné stiskneme tlacitko mysi nad vklddanou instrukei nabidky vlevoVbok (),
tato instrukce se po dobu stisknuti mysi také rizové ohraniéi (vpravo).

Poté (2.) vidime situaci po uvolnéni tla¢itka mysi, tedy po vloZeni zvolené in-
strukce. Vlozena instrukce je na pozadovaném misté a je ohrani¢ena rizovym ovéilem,
dalsi instrukce se tedy piipadné ptrida za tuto pravé vlozenou instrukei.

Vkladani vAmi vytvorenych metod

Vami vytvorenou metodu, obecnou i metodu robota, vlozime do kédu stejné
jako jinou instrukei, tedy kliknutim mysi. Pii stisknuti tlacitka mysi nad zvolenou
metodou nabidky se vSak zobrazi i tlacitka. Prvni zobrazené tlacitko se objevi prave
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pod kurzorem a bude stisknuté (obr. 3.8). Pokud tla¢itko mysi uvolnime a prvni
zobrazené tlac¢itko bude stlacené, tak se metoda piida standardné do kodu, nemusime
s mysi tedy viibec pohybovat. Pokud vsak pii stdle stlaceném tlacitku mysi vybereme
jiné zobrazené tlacitko, provede se odpovidajici akce. Jestlize tla¢itko mysi uvolnime
mimo zobrazena tlacitka, nestane se nic.

zvedniTuzku()

metodaRobot N O\l

anoshe  jePredTebouvolnol)

Obrazek 3.8: Nabidka tlacitek pii vkladani vytvorené metody do kodu

Tento netradi¢ni postup byl zvolen pro snadnéjsi ovladani, metoda se ptridé stejné
jednoduse jako jiné instrukce pouhym kliknutim. Jinou akci (upravit, odstranit) vy-
bereme stejné snadno. Tudiz je jednodusi ovladani na dotykové tabuli, kde nemusime
navolit pouziti pravého tlacitka, které byva zvykem pouzivat pro zobrazeni nabidky
a dalsiho mozného vybéru. Staci pii vybéru udrzet kontakt s plochou tabule, nepo-
klepavat.

Vkladani programovych konstrukci

Programové konstrukce (cykly opakuj, while a podminéné instrukce if-else)
se do kodu pravé zobrazené metody vlozi stejné jako jiné instrukce, kliknutim mysi.
Zéaroven se vSak zobrazi i dialog umoziujici nastaveni vlastnosti. Jednotliva dialo-
gova okna a moznosti jsou popsany v ¢asti Zména vlastnosti programovych kon-
strukci. Dil¢i instrukce do bloku téchto konstrukei vlozime standardné, instrukce se
vzdy vlozi na fadek pod ruzovy oval ohranic¢uji vybranou instrukci pravé zobrazené
metody. Blok instrukci dané programové konstrukce je ohranic¢en slozenymi zavor-
kami a pro vétsi prehlednost a ndzornost barevné ohranicen, coz je vidét napriklad
na obrazcich na strané 67.

3.3.2 Presunuti vybrané instrukce v kédu praveé
zobrazené metody

Aplikace umoznuje presouvat vybrané instrukce pouze uvniti pravé zobrazené
metody. Nelze presouvat instrukce z jedné metody do jiné metody, napiiklad rozhod-
nete-li se z ¢asti kodu vytvorit novou metodu.

Presouva se instrukce, ktera je aktualné vybrana, tedy ohrani¢ena rizovym ova-
lem, a lze ji posunout vzdy o jeden fadek kodu nahoru nebo doli, tedy vymeénit
dvé nad sebou zobrazené instrukce. Posunuti nahoru ¢i doli se provede po klinuti
na odpovidajici tla¢itko na panelu nastroji Panelu kodu (viz obr. 3.5 na strané 50).
Pricemz se muze jednat o celé bloky kédu v ptipadé, ze vybereme blok instrukci
programové konstrukce, napt. blok instrukci cyklu while.
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V podstaté mizeme instrukci pfesunout, v ramci jedné metody, kamkoliv. Po-
stup je vhodny, pokud potifebujeme presunout jeden blok instrukci do bloku jiné
programové konstrukce a nechceme danou c¢ast volit znovu. Lze samoziejmé in-
strukci z kodu odstranit a znovu vlozit na pozadované misto, muzete tim predejit
zbyteénym chybam.

3.3.3 Odstranéni vybrané instrukce z kédu prave
zobrazené metody

Instrukci, kterou chceme z kodu odstranit, nejprve vybereme prostym kliknutim
mysi, bude tedy ohrani¢ena rizovym ovalem. Vybranou instrukci nevratné odstra-
nime kliknutim na tlac¢itko Odstranit, jedna se o posledni tlacitko panelu nastroju
Panelu kodu (viz obr. 3.5 na strané 50).

Ptipadné je mozné odstranit vSechny instrukce pravé zobrazené metody najed-
nou, jestlize stisknete prvni tla¢itko na panelu néastroju Panelu Kodu (viz obr. 3.5
na strané 50), a tudiz za¢neme s ¢istym listem. ProtoZe se jedna o nevratnou zménu,
program pied odstranénim nabizi moznost ulozeni celé ulohy. Moznost ulozeni nena-
bidne, pokud od posledniho ulozeni nebyly provedeny zadné zmény nebo je metoda
prazdna.

3.3.4 Zména vlastnosti vloZzenych programovych
konstrukci

Pozadovanou programovou konstrukci v kédu vybereme kliknutim mysi, ohra-
ni¢i se ruzovym ovalem. Poté klikneme na treti tlacitko panelu nastroji Panelu
kodu Upravit(viz obrazek 3.16 na strané 59). Postup je stejny jako pii pozadavku
na upravu metody, coz ilustruje obrazek 3.15 na strané 59. Po klinuti na tla¢itko
se ndm zobrazi prislusné dialogové okno. Stejného efektu docilime pfiddnim zvolené
programové konstrukce do kodu.

Cyklus opakuj(kolikrat)

U cyklu opakuj je nutné nastavit pocet opakovani — kolikrat se bude sekvence
instrukei v bloku cyklu opakovat (viz obrazek 3.9). Pfednastavena je nula — cyklus
se neprovede ani jednou.

£ Nastaveni poElu opakovani

opakuj(3)

Mastavte kolikrat se ma provadet wami vyhrana sekvence instrukci; 3

’ Ok H Strorno ]

Obrazek 3.9: Dialogové okno nastaveni poc¢tu opakovani cyklu opakuj
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Cyklus while(podminka)

U cyklu while je nutné nastavit podminku opakovani. Pii splnéni podminky
(zatim co bude splnéna) bude sekvence instrukei v bloku cyklu opakované provadéna.
Podminku nastavime kliknutim mysi, vybrand podminka se zobrazi i v nahledu,
v titulku ohraniceni.

Nebude-li zadna podminka vybrana, je prednastavena hodnota true — pravda,
cyklus tedy bude providén neustale, jako by podminka byla splnéna. Pokud mizeme
volit mezi nékolika roboty, jejich podminky jsou zobrazeny na zélozkach, stejné jako
na Panelu nabidky, obdobné jako tomu je pii volbé podminky bloku podminénych
instrukeci na obrazku 3.11.

V dialogovém okné méme moznost si zvolit i negaci podminky. V tom piipadé
bude vysledek podminky negovan a instrukce budou opakované provadény pokud
(zatim co) podminka nebude splnéna.

Napfiiklad na obrazku 3.10 je vybrana podminka jePodTebouTvojeZnacka()
a zaroven je vybrana negace podminky, tudiz se pfed podminkou zobrazuje vykfic-
nik.

& Vybér podminky opakovani

whilIen'-,rRob0t.jepodTebouTuojeZnaEka( 1)

Yyberte podminku. Pokud (zatimm co) podminka bude splnéna,
bude wami vybrana sekvence instrukci opakované provadéna.

RobotTuzka * zelenyRobot

ahose jePredTebouvolnol)
anose jePredTebouRobot)
ahose jePredTebouZed()
ahose jePodTebouTvojeZnackar)

ahose jePodTebouBarval)

pgace, sekvence instrukcl bude opakované provadéna,
Aokud (zatirm co) podminka nebude splnéna

[ OK ][ Storno ]

Obrézek 3.10: Dialogové okno pro nastaveni vlastnosti cyklu while
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Blok podminénych instrukci if-else

I zde je nutné nastavit podminku, blok instrukci se provede pravé tehdy, jestlize
(if) bude podminka splnéna. Ale méame moznost také urcit, co se ma dit, kdyz
podminka splnéna nebude — jinak (else) proved tento blok instrukei.

Postup vybéru podminky je obdobny, véetné moznosti negace, jako u cyklu
while Ukézku dialogového okna umoznujicitho vybér podminky je vidét na obrazku
3.11, kde se da volit mezi nékolika roboty, jejichz mozné podminky jsou zobra-
zeny na odpovidajicich zalozkdch. Pravé je vybrana podminka cerveného robota
cervenyRobot. jePredTebouVolno (), coz se zobrazuje i v titulku ohraniceni.

& Vybér podminky

if{ cervenyRobot.jePredTebouVolno())

Yyberte podminku

& modryRobot . WEHYH C"E ® zelenyRobot

Robot . cervenyRohot

anosne jePredTebouvalnol)
anosne jePredTebouRobot()
anosne jePredTebouZed)
anosne jePodTebouTyojeZnadkal)

anosne jePodTebouBarval)

[l Megace podminky,
sekvence instrukc bude provedena, pokud podminka nebude splnéna

Mabizet moZnost else,
tedy mozZnost stanovit 'co se ma délat’, kdyz podminka nebude splnéna (Jinak)

l OK ” Storno l

Obrazek 3.11: Dialogové okno volby vlastnosti podminéné instrukce

V dolni ¢asti dialogového okna lze volit, zda-li se ma v kdédu nabizet moznost
else. Zda-li bude tato varianta primarné zaskrtnuta, urc¢uje konfigurace dané tlohy.
Volba neni aktivni, jestlize jsou v kodu do bloku pod else jiz vloZeny instrukce.
Na obrazku 3.12 vlevo je zobrazena ukazka casti kodu s moznosti else, vpravo
jednodusi alternativa — bez else.
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if (cervenyRobot.jePredTebouvalnol)) | if(cervenyRobot.jePredTebouwalnol)) o
cervenyRobot krok(d; cervenyRobot krok();

telse{ I

cervenyRobot.vpravovboki);

¥

Obrazek 3.12: Ukazka moznosti podminéné instrukce if-else

3.3.5 Vytvoreni nové metody

Novou metodu vytvoiime snadno, klikneme na pftislusné tlac¢itko na panelu né-
stroju Panelu nabidky (viz obr. 3.6 na strané 51). Bud vytvofime novou metodu
robota, nebo novou obecnou metodu.

Nova metoda robota se obrazné prida do nabidky jako dalsi metoda tiidy
Robot, piipadné RobotTuzka (obr. 3.13). Laicky feceno, nau¢ime robota vykonavat
dalsi ¢innost skladajici se z posloupnosti jiz znamych instrukci. Nauc¢ime to jednoho
robota a budou to hned umét vSichni roboti ze stejné tiidy. Zalezi na tom, kterd
zdlozka na Panelu nabidky byla pii pozadavku na vytvotfeni metody aktivni. Pokud
to byla zalozka oby¢ejného robota (instance t¥idy Robot), pak vytvofenou metodu
budou moci vyuzivat v8ichni roboti. Ale pokud to byl robot s tuzkou (instance t¥idy
RobotTuzka), budou ji mit k dispozici jen roboti s tuzkou. Nebot Robot s tuzkou je
specialnim pripadem obycejného robota, umi navic kreslit a jeho metody by obycejny
robot nemusel umét vykonavat. Odborné feceno, tfida RobotTuzka je odvozend od
tTidy Robot, dédi tedy vSechny metody predka, pficemz v této aplikaci nelze zdédéné
metody prepisovat.

Ral= il ( I CDE T

hlavni() | MmetodaRobotat()
Robot
’ Preimenowat ] X
krok()
todaRobotal
metodaRobotal() { vpravoybok()
} 2.
metodaRobotal() |
|
opakuj(kofikrat)

while{podminka)

if{ podminka)

Obréazek 3.13: Vytvoteni nové metody robota
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Nova obecna metoda se obrazné piida do tiidy Obecne (obr. 3.14). Jedna se
tedy o obecnou metodu, ve které definujeme, co ktery konkrétni robot (konkrétni
instance) méa délat.

Po vytvoreni se nova metoda robota zobrazi mezi jeho instrukcemi, nova obecna
metoda se zobrazi pod instrukcemi robota. V nabidce jsou naznaceny diagramy
prislusnych tiid.

Nova metoda se pojmenuje tak, aby nedochézelo k duplicité nazvi. A zobrazi
se na své zalozce na Panelu kodu, kde ji mizeme upravovat a vhodné prejmenovat
podle ¢innosti, kterou bude metoda (robot) vykonéavat. Postup piejmenovani metody
naleznete v nasledujici ¢éasti této prirucky. Pridavani instrukci do metody popisuje
¢ast Vlozeni instrukce do kodu pravé zobrazené metody.

Na obrazku 3.13 je piiklad situace po stisknuti tlacitka Vytvorit novou metodu
robota (1.), metoda se pojmenuje metodaRobotal, pfida se do tiidy RobotTuzka
(2.) a zobrazi se jeji zalozka na Panelu kodu.

Obrazek 3.14 ilustruje situaci po stisknuti tlacitka Vytvorit novou obecnou
metodu robota (1.), metoda se pojmenuje metodal, obrazné se ptida do t¥idy
Obecne (2.) a zobrazi se jeji zalozka na Panelu kodu.

DO Ry

hlawni() | metodad() @ modryRobot relenyRobot

’ Pzl Iz 8521 ] X Rohot . modryRobot

krok()
vpraviobok()

metodal() {
I

opakuj(kotikrat)
while(podrinkz)

if (podminka)

Obecne

metodalll

Obrazek 3.14: Vytvoreni nové obecné metody

28



3.3.6 Uprava vytvorené metody

Metoda musi byt nejprve zobrazena na své zalozce Panelu kodu, kde je mozno ji
upravovat. Pokud jesté neni zobrazena, jsou t¥i moznosti jak toho docilit:

1. Zalozka metody se automaticky zobrazi pii vytvofeni metody (viz obrazek 3.17
na strané 60).

2. Jiz vytvorenou metodu muzeme upravovat. Kdyz na Panelu nabidky nad zvo-
lenou metodou stiskneme levé tla¢itko mysi, drzime ho stale stisknuté, tak se
na panelu zobrazi nabidka tlacitek. Stale drzime stisknuté tlacitko a vybereme
prostiedni zobrazené tlacitko Upravit (viz obrazek 3.15).

(A RNT VY- [Ny

metodaRr< (_{?@t‘

Aanndne dePredTeboa tornlbm™

Obrézek 3.15: Upravit vybranou metodu z nabidky

3. Pokud jsme jiz metodu pridali do kédu jiné metody na Panelu kédu, vybe-
reme v zobrazeném koédu upravovanou metodu stisknutim mysi, zvyrazni se
ruzovym ovalem. Poté stiskneme na panelu nastroju Panelu Nabidky tlac¢itko
Upravit(viz obrazek 3.16).

LFO P v

L it
hlavni{) {

modryRobot.ypravobok(d;
rmodryRobot.dojdikezdil);
modryRobot.vpravovbokil;
modryRobot.dojdikezdill;

Obrazek 3.16: Upravit vybranou metodu

Pro metodu se vytvoii na Panelu kodu stejné pojmenovana zalozka (viz obréazek
3.17) a metodu poté muzeme:

e piejmenovat,

vkladat do ni dalsi instrukce,

odstranovat instrukce,

ménit poradi jednotlivych instrukei,
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e upravovat vlastnosti v metodé pouzitych programovych konstrukei,

e otestovat (odkrokovat) ji, jedna-li se o obecnou metodu, samoziejmé také zélezi
na dané konfiguraci animaé¢ni plochy.

Jakékoliv dpravy jsou ihned nevratné provedeny a projevi se ve vSech vyskytech

dané metody.
LFO4 I

| hlaunic) | metodaRobotat () |

I Prejmenowat ] ><

metodaRobotal() {
i3

Obrazek 3.17: Zalozka upravované metody

Piejmenovani vytvoiené metody

Ptrejmenovat lze kteroukoliv vami vytvorenou metodu. Nejprve vSak musi byt
zvolena metoda zobrazena na zélozce Panelu kodu, kde je ji mozno upravovat. Postup
jak zvolenou metodu zobrazit na Panelu kodu naleznete na poc¢atku kapitoly Uprava
vytvorené metody.

Je potieba si uvédomit, ze pfejmenovanim nevytvorite novou metodu, piejmenuji
se vSechny jeji vyskyty.

Pokud je zalozka metody zobrazena stiskneme tlac¢itko P¥e jmenovat (viz obrazek

3.17), zobrazi se textové pole, do kterého muzete napsat zvoleny néazev (viz obrazek
3.18).

el s

hlavni() | metodaRobotat() |

E!'tlj da :| ota I [ Prejmenoyat l X

metodaRobotal() {
i

Obrézek 3.18: Pfejmenovani upravované metody

Pro provedeni prejmenovani metody, opét stiskneme tlac¢itko P¥ejmenovat.
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Pokud je zvoleny nazev vhodny, metoda se prejmenuje a textové pole zmizi. Pred
prejmenovanim metody se kontroluje vhodnost nazvu dle syntaktickych pravidel
jazyka Java a obecné piijimanych konvenci.

e Nazev nesmi byt jiz pouzit,

neobsahuje mezery,

e nesmi zacinat velkym pismenem a ¢islici,

smi obsahovat pouze mala a velka pismena bez diakritiky, ¢islice a podtrzitka.

Pokud je zvoleny nazev vyhodnocen jako nevhodny, zobrazi se zprava, ve které je
tucné zvyraznéno nalezené pochybeni (viz obréazek 3.19). Piipadné se zobrazi zprava
informujici o duplicité nazvu.

' hiavnic)| metodaRobotat() |

!EjdiKEZdi | I Preitnenovst J x

Nevhodny nazewv

i’ ' 3 Zvoleny nazev neni vhodny!

# Mesnil obsahowat mezery
# Smi obsahovat pouze mala a velka pismena, dislice & podtrzitka
# Mesmi zacinat vellkym pismenem i cislici

Obréazek 3.19: Upozornéni na nevhodné zvoleny nazev metody

Uzavieni zalozky upravované metody

Mimo hlavni metody lze kteroukoliv pravé aktivni zdlozku metody uzaviit po-
moci tla¢itka s ikonkou ¢erveného kiizku v pravém hornim rohu zalozky (viz obréazek
3.17). Metoda neni odstranéna, jen zmizi jeji zalozka, vSechny provedené tpravy jsou
platné. Metodu lze ptripadné déle upravovat po novém zobrazeni zalozky.

3.3.7 Odstranéni vytvorené metody z nabidky

Kdyz na Panelu nabidky stiskneme levé tlacitko mysi nad faddkem odstranované
metody a drzime ho stéle stisknuté, tak se na panelu v fadku odstranované me-
tody zobrazi nabidka tlacitek. Stale drzime stisknuté tlacitko a vybereme posledni
zobrazené tlacitko Odstranit (viz obrazek 3.20).

Metodu neni mozné z nabidky odstranit, jestlize je odstranovana metoda pouzita
v kodu jiné metody (viz obrazek 3.21).
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| @ modryRobot | @ zelenyRahot

Robot . modryRobot

kroki)
ypravobok()

metod - g%ﬁ

Obréazek 3.20: Odstranéni vytvoiené metody z nabidky

Odstranéni pouZivané metody

Metoda metodaRobotal() je pougivana v jing metodg,
nelze ji tedw odstranit!

Obrazek 3.21: Upozornéni, metodu nelze z nabidky odstranit

3.3.8 Zmeéna vlastnosti aplikace

Po stisknuti tlacitka Nastaveni vlastnosti na panelu néstrojiu Panelu animace

(obr. 3.3 na strané 50) se zobrazi dialogové okno (obr. 3.22). Mame moznost nastavit
velikost tlacitek a text kodu.

Mastaveni vlastnosti [Z|
Tlacitks
velkost tiaditek (30-100)
Tet koo
[ 1212 |Verdana v | Fizmo
[ 0K ] [ Starno ] [ Doparudens ]

Obrézek 3.22: Dialogové okno nastaveni vlastnosti

Zvolené hodnota velikosti tlac¢itek stanovuje pfimo v pixlech velikost hrany ¢tver-
covych tlacitek na hornich panelech nastroju. Tla¢itka Krok a Stop (obr. 3.4 na strané
50) budou 1,5 krat vétsi. Velikost tla¢itek zobrazujicich se pii kliknuti na vytvorenou
metodu na Panelu nabidky (obr. 3.8 na strané 53) je zavisla na vysce fadku kodu.
Ten je dvakrat vétsi nez je nastavena velikost pisma.
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Hodnota velikosti pisma nastavuje text kodu na Panelu kédu a Panelu nabidky.

Dale mdme moznost si zvolit rodinu pisma. V nabidce jsou veskera pisma do-
stupna v pouzivaném operac¢nim systému. Ne vSechna jsou vhodna a nékterd text
ani korektné nezobrazi. Ale na druhou stranu, si bez omezeni muzeme vybrat dle
vlastniho vkusu.

Tlacitko Doporugené nastavi doporucené hodnoty, tedy velikost tlac¢itek 48, veli-
kost textu 12 a pismo Verdana. To muzeme akceptovat a nastavit v aplikaci tlac¢itkem
0K, nebo stornovat, v tom pripadé se nastaveni téchto hodnot v aplikaci nezméni.

3.3.9 Krokovani programu

Aplikace piejde do modu krokovani pii prvnim stisknuti tlacitka Krok. Mod
krokovani se ukon¢i po stlaceni tlacitka Stop (viz obrazek 3.4 na strané 50).

Krokovat lze hlavni metodu nebo kteroukoliv obecnou metodu pravé zobrazenou
na své zalozce. Nelze ptimo krokovat vytvorenou metodu robota, pokud je zobrazena
na aktivni zalozce panelu kodu, tehdy neni tlac¢itko Krok aktivni. Chceme-li metodu
robota otestovat, musime ji zavolat pro konkrétniho robota (instanci dané t¥idy)
v hlavni nebo obecné metodé, kterou krokovat lze.

Po prechodu do médu krokovani jiz nelze kod metod upravovat, piislusna tlacitka
a Panel nabidky nebude az do stisknuti tlacitka Stop aktivni. Pfi dalsich stisknutich
se postupné krokuje ta metoda na zalozce, kterd byla aktivni pfi prvnim stlaceni
tlacitka (hlavni metoda nebo obecna metoda).

P1i naslednych stlaceni tlacitka Krok se tedy vykonavaji aktualni instrukce pro-
gramu, vzdy ta, jejiz fadek je pravé cervené podbarven a piislusné akce se zobrazuji
na animacni plose. Po ukonceni krokovani metody setrva aplikace v moédu krokovani
a tlacitko Krok se az do stlaceni tlacitka Stop zneaktivni. Krokovani je ukonceno,
kdyz se krokovanim dojde na konec algoritmu metody, nebo kdyz robot po narazu
vybuchne (obr. 3.23 vpravo).

ol H ¢ |

oy

Obrazek 3.23: Reakce robota — ano, ne, vybuch

Po stlaceni tlacitka Stop prejde aplikace z modu krokovani programu do modu
programovani. Provede se restart animacni plochy a vlastnosti roboti, aktivizuji se
prislusna tlacitka a panely.

Krokovani si predvedeme na ptikladu. Vytvofime si metodu robota s tuzkou
oteckujPlochu(), tedy metodu tiidy RobotTuzka, a otestujeme ji volanim v hlavni
metodé pomoci zeleného robota (instance t¥idy RobotTuzka). Pti krokovani se vzdy
obrazné zastavime a popiSeme danou situaci i pomoci odpovidajicitho obrazku kodu.
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1. Na obr. 3.24 je zobrazena vytvoiena metoda robota oteckujPlochu(), kterou
nelze piimo krokovat, protoze nepiislusi zadnému konkrétnimu robotu (in-
stanci), ktery by ji mohl provadét.

obteckujPlochu{} {
dojdikezdi(};
while(! jePodTebouBarvall) {
if(jePredTebouolnol)) {
nakresliTecku();
krok(l;
lelse
opakuj(3) {
vpravoy'bok(l;
¥

Obrazek 3.24: K prikladu krokovani

2. Na obrazku 3.25 v metodé hlavni () pouzijeme zeleného robota (instance t¥idy
RobotTuzka) a metodu zavolame. Ted metodu jiz krokovat 1ze, bude ji prova-
dét zeleny robot.

hlavni(} {
zelenyRobot.oteckujPlochu);

¥

Obrazek 3.25: K piikladu krokovani

3. Na obrazku 3.26 je situace po druhém stisknuti tla¢itka Krok. Praveé se roz-
balila metoda zelenyRobot.oteckujPlochu(), tudiz jsou vidét jeji instrukce
a také je vidét, ze je bude provadét zeleny robot. Cervend je podbarven tadek,
na kterém metoda zac¢ind a pro piehlednost i kde konc¢i, coz znaci, Ze se bude
v dalsim kroku provadét tato metoda. Po dal§im stisknuti tlac¢itka se podbarvi
prvni fadek v téle metody a pri dalsim stisknuti se tato instrukce vykona.

4. Na obrazku 3.27 je vidét, Ze se jako u metody i u cyklu podbarvi zacatek
a konec. Po stisknuti tlac¢itka se vyhodnoti podminka cyklu while. Hlava pfi-
slugného robota se vybarvi podle vyhodnoceni podminky (na obr. 3.23 jsou
vidét reakce modrého robota). Vzhledem k negaci podminky se podbarvi prvni
fadek v cyklu a cyklus se bude prochazet, pokud podminka splnéna nebude.
Pokud bude splnéna, podbarvi se fadek za blokem cyklu a cyklus se nebude
prochéazet.
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hlavni() {
zelenyRobot.oteckujPlochu() {
zelenyRobot.dojdikeZdi();
while(! zelenyRobot.jePodTebouBarvall) |
if(zelenyRobot.jePredTebouwvolno()) |
zelenyRobot.nakresliTeckul);
zelenyRobot.kroki);
telse{
opakuj(3) 1
zelenyRobot . wpravovbok();
¥

Obrazek 3.26: K prikladu krokovani

5. Obrazek 3.28 zobrazuje, ze u iplné podminéné instrukce se pii vstupu podbarvi
tri radky, které ji tvori. I zde se pfi stisknuti tlac¢itka vyhodnoti podminka.
Pokud bude splnéna, vybravi se na animacni ploSe hlava pfislusného robota
bile, nebude-li splnéna, vybarvi se ¢erné. Pro ilustraci jsou reakce modrého
robota vidét na obr. 3.23.

6. Na obrazku 3.29 vidime rozbalenou metodu nakresliTecku(). Po stisknuti
tlac¢itka se provede instrukce prilozTuzku().

7. Obréazek 3.30 ilustruje prochazeni cyklu opakuj. Pravé se prochazi podruhé
ze ti1 pruchodi. Instrukce zelenyRobot . vpravoVbok () se provede po stisknuti
tlacitka.

Je zfejmé, Ze robot v naznaceném algoritmu obkresli plochu proti sméru hodi-
novych ruci¢ek jenom proto, abychom vidéli v ¢innosti cyklus opakuj.
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hlavni() {
zelenyRobot.oteckujPlochu() {
zelenyRobot.dojdikeZdi();
while(! zelenyRobot.jePodTebouBaryall) 1
if(zelenyRobot.jePredTebouwvolno()) |
zelenyRobot.nakresliTeckul);
zelenyRobot.kroki);
telse{
opakuj(3) 1
zelenyRobot . wpravovbok();
¥

Obrazek 3.27: K prikladu krokovani

hlavni() {
zelenyRobot.oteckujPlochu() {
zelenyRobot.dojdikeZdi();
while(! zelenyRobot.jePodTebouBarvall) |
if (zelenyRobot.jePredTebouvolna(l) {
zelenyRobot.nakreslimtecku(l;
zelenyRobot.krok(h;
lelse{
opakuj(3) {
zelenyRobot.vpravovboki);
¥

Obrazek 3.28: K prikladu krokovani
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hlavni() {
zelenyRobot.oteckujPlochu() {
zelenyRobot.dojdikeZdi();
while(! zelenyRobot.jePodTebouBarvall) |
if(zelenyRobot.jePredTebouwvolno()) |
zelenyRobot.nakresliTecku() {
zelenyRobot.prilozTuzkul);
zelenyRobot.zvedniTuzkull;
¥
zelenyRobot.kroki);
telse{
opakuj(3) 1
zelenyRobot . wpravovbok();
¥

Obrazek 3.29: K prikladu krokovani

hlavni(} {
zelenyRobot.oteckujPlochu() {
zelenyRobot.dojdikezdi();
while(! zelenyRobot.jePodTebouBarvall) o
if(zelenyRobot.jePredTebouwvolno(l) {
zelenyRobot.nakresliTecku(l;
zelenyRobot.krok(h;
lelse{
opakuj(z z 31 {
zelenyRobot.vpravoboki);
¥

Obrazek 3.30: K prikladu krokovani
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3.3.10 Ukladani a nac¢itani aloh

Po stisknuti tlac¢itka UloZzit aktudlni dlohu, druhé tlacitko na panelu nastroju
Panelu animace (obr. 3.3 na strané 50), je mozno ulozit aktualni konfiguraci, véetné
vSech vytvorenych metod a kodu hlavni metody. Data jsou ukladana do souboru
s pfiponou .rur.

Po ukonceni béhu aplikace se aktualni tloha ulozi automaticky do souboru
last.rur. Soucasné s ni se ulozi i aktualni nastaveni. Soubor se vytvofi, piipadné
pfepise, ve stejném adresari, kde se nachézi pravé ukonc¢ena aplikace (archiv RUR. jar).
Pti spusténi je soubor naopak automaticky nac¢ten, pokud ho tam aplikace nalezne,
ulozend tloha se zobrazi a vlastnosti nastavi.

Ulozenou tlohu 1ze z datového souboru s priponou .rur nacist po stisknuti tla-
¢itka Na¢ist tUlohu ze souboru, prvni tlac¢itko na panelu nastroju Panelu animace
(obr. 3.3 na strané 50).

Stejnym zpusobem je mozno ze souboru nacist tlohu kurzu.

3.3.11 UklAdani obrazku

Mame moznost si primo ulozit aktualni obrazky zobrazované na jednotlivych
panelech hlavniho okna. Jedné se o obréazek:

e Pravé zobrazené animacni plochy,
e kodu metody zobrazené na pravé aktivni zalozce Panelu kodu,

e a nabidky instrukeci na aktivni zélozce Panelu nabidky.
Obrazek muzeme ulozit po stisknuti piislusného tlacitka odpovidajictho panelu. Ob-

razek lze ulozit ve formatech JPEG a PNG. Pokud neni zadana piipona, obréazek se
ulozi ve formatu PNG.

3.3.12 Funkce jednotlivych tlacitek

i bt~ ©

1. 2. 3. 4. 5.

Obrazek 3.31: Tlac¢itka Panelu animace

Panel animace (obr. 3.31)

1. Na¢ist dlohu ze souboru — umozni nac¢ist ze souboru jinou tilohu kurzu,
pripadné uzivatelem jiz ulozenou tlohu, z datového souboru s ptriponou
.rur.
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2. UloZit aktudlni dlohu — umozni ulozit aktudlni konfiguraci, véetné vsech
vytvorenych metod a kddu hlavni metody. Data jsou ukladdna do souboru
s pfiponou .rur.

3. UloZzit aktudlni obrazek animalni plochy —umozni ulozit obrazek prave
zobrazené animacni plochy na levém panelu okna aplikace. Obrazek lze
ulozit ve formatech JPEG a PNG. Pokud neni zadana piipona, obrazek
se ulozi ve formatu PNG.

4. Nastaveni vlastnosti — zobrazi se dialogové okno umoznujici nastaveni
velikosti tlac¢itek v panelech néstroju aplikace a textu instrukci kodu me-
tod a instrukci nabidky.

5. Info o programu — zobrazi se informace o vytvofeni programu
v ramci této diplomové préce.

e
8.

6. 7.

[

Obrazek 3.32: Tlac¢itka Panelu kodu

9. 10.

Panel kédu (obr. 3.32)

6. Odstranit vSechny instrukce pravé zobrazené metody — obsahuje-li
pravé zobrazena metoda instrukce a nedoslo od posledniho ulozeni v apli-
kaci ke zménam, tak se zobrazi zprava upozornujici na nevratnost této
zmény, nabidne se moznost ulozeni tlohy ¢i stornovani tohoto pozadavku.

7. UloZit obréazek kdédu pravé zobrazené metody — umozni ulozit obré-
zek kodu metody pravé zobrazené na prostfednim panelu okna aplikace,
piipadné na aktivni zalozce. Obrazek lze ulozit ve formatech JPEG a PNG.
Pokud neni zadand pfipona, obrazek se ulozi ve formatu PNG.

8. Upravit — pokud je pred stisknutim tlac¢itka v kodu pravé zobrazené me-
tody vybrana programova konstrukce (cyklus nebo podminéné instrukce)
zobrazi se piislusné dialogové okno umoznujici zménu vlastnosti vybrané
konstrukce.

Pokud byla vybrana vytvorena metoda, zobrazi se na samostatné zalozce
prostfedniho panelu, kde je mozno ji upravovat.

9. Posunout o jeden Fadek nahoru — vybrana instrukce kodu (ohranicena
ruzovym ovéalem) se posune pii stlaceni tlacitka vzdy o jeden Fadek kodu
nahoru, vymeéni se tedy dvé nad sebou zobrazené instrukce.

10. Posunout o jeden radek dolu — narozdil od pfedchoziho tlacitka se in-
strukce posune dol.

11. Odstranit — nevratné se z kodu odstrani vybrana instrukce (ohrani¢ena
razovym ovéalem).
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O N
12. 13. 14.

Obrézek 3.33: Tlac¢itka Panelu nabidky

Panel nabidky (obr. 3.33)
12. Vytvorit novou metodu robota — obrazné se vytvoii novd metoda tiidy

Robot, pripadné tfidy RobotTuzka. Zalezi na tom, ktery robot ma praveé
zobrazenou nabidku svych instrukei na aktivni zalozce panelu nabidky.
Na Panelu koédu se zobrazi zalozka této metody a na Panelu nabidky se
zobrazi diagram piislusné tfidy i s touto novou metodou.

13. Vytvorit novou obecnou metodu — narozdil od metody robota se vy-
tvofend metoda obrazné ptida do t¥idy Obecne.

14. UloZit obrazek pravé zobrazené nabidky — umozni ulozit obrazek ak-
tualni nabidky instrukci, tedy obrazek zobrazeny na pravém panelu okna
aplikace, pripadné na aktivni zélozce robota. Obréazek lze ulozit ve for-
méatech JPEG a PNG. Pokud neni zadana piipona, obrazek se ulozi ve

formatu PNG.

metodaRobo <= )
15. 16. 17.

Obrazek 3.34: Tlacitka vytvofenych metod na Panelu nabidky

Tlaéitka vytvofenych metod na Panelu nabidky (obr. 3.34)
15. VloZit metodu do kédu — vybrana metoda nabidky se vlozi pod instrukci
vybranou v kodu pravé zobrazené metody (ohraniena riuzovym ovalem)

na prostiednim panelu okna aplikace.
16. Upravit metodu — kod vybrané metody se zobrazi na samostatné zalozce
prostfedniho panelu okna aplikace. Poté lze metodu upravovat, tedy ji

prejmenovat a ménit jeji kod.
17. Odstranit metodu z nabidky — pokud vybranid metoda neni vloZena

do kodu jiné metody, bude nevratné z nabidky odstranéna.
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18. 19.

Obrézek 3.35: Tlac¢itka krokovani ulohy

Tlacditka krokovani ulohy (obr. 3.35)

18. Krok — pii prvnim stlaceni piejde aplikace do krokovaciho médu. Kod me-
tod nelze upravovat. Prislusna tlacitka a Panel nabidky se az do stisknuti
tlac¢itka Stop zneaktivni. Pti dalSich stisknutich se postupné krokuje me-
toda na zalozce, ktera byla aktivni pfi prvnim stlaceni tla¢itka (hlavni me-
toda nebo obecna metoda). Pii stlaceni tlac¢itka se tedy vykona aktualni
instrukce programu, jejiz fddek je pravé cervené podbarven, a piislusné
akce se zobrazuji na animac¢ni plose. Po ukonc¢eni proviadéni programu
se tlacitko az do stlaceni tlacitka Stop zneaktivni. Tlac¢itko je neaktivni,
pokud je aktivni zalozka metody robota.

19. Stop — po stlaceni tlacitka piejde aplikace z mo6du krokovani programu
do médu programovani. Provede se restart animac¢ni plochy a vlastnosti
robott, aktivizuji se prislusna tlac¢itka a panely.

| pieimenovat | X

20. 21.

Obrézek 3.36: Tlacitka zalozky vytvorenych metod na Panelu kodu

Tlacitka zalozky vytvofené metody na Panelu kédu (obr. 3.36)

20. Prejmenovat — po prvnim stlaceni se zobrazi textové pole, do néhoz lze
zapsat novy nazev metody. Po druhém stlaceni se ovéri vhodnost zada-
ného nazvu. Pokud je nézev vhodny, tak se metoda prejmenuje a textové
pole zmizi. Pokud ne, zobrazi se zprava upozornujici na nevhodnost na-
zZvu.

21. Uzavtit zdloZku — dana zalozka zmizi. Metoda se neodstrani, vSechny
upravy jsou platné. Metodu lze dale upravovat po novém zobrazeni za-
lozky.
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Kapitola 4

MozZnosti modifikace

Musime vyjit z predpokladu, ze aplikace mé slouzit pouze pro tivod do programo-
vani. Jak uz jsem psal, fada vyhod pii delsim pouzivani aplikace postupné piechéazi
v nevyhody. A je tu samoziejmé hypotetickd moznost vytvofit univerzalni prostiedi,
kde z navrhovaného ivodu do vyuky programovani plynule piejdeme ve skutecné vy-

vojové prostiedi, s moznosti psani a piekladu kodu. Mnohem efektivnéjsi je po ivodu
ve vhodny okamzik piejit do jiného prostiedi pro tyto ucely vyvijeného.

Zaméiim se tedy na moznosti smysluplné modifikace této aplikace, pouzivané
ve smyslu navrzenych tloh a slouzici tudiz pouze pro tvod do programovani. Rea-
lizace nékterych rozsiteni by nebylo nidro¢né a nebylo by nutné stavajici kod nijak
vyrazné ménit, zvlast pocitalo-li se s nimi jiz p¥i navrhu. Ale potieba pomérné velké
¢asti navrhovanych zmeén a rozsiteni aplikace se projevila az pii samotném testovani
a pouzivani programu. Nékteré z nich by tedy vyzadovaly pomérné velké zasahy
do navrhu a rozsahly refaktoring kodu. Presto je tu bez rozdilu uvedu vSechny.

e Editor tloh — Asi nepfinosnéjsi rozsiteni, jiz od zaCatku planované, je WY-
SIWYG editor. Alespon pro jednoduchou tpravu jiz vytvorenych tloh.

e Interaktivni napovéda — Vytvorit napovédu spousténou piimo z programu.
V podstaté by stacilo uzivatelskou prirucku pirevézt do html a provazat od-
kazy.

e Vytvoreni nové metody z ¢asti kddu jiné metody — Asi hlavni nedostatek,
ktery muze demotivovat studenty, je nemoznost vybrat nékolik radku, které se
napiiklad v jiz vytvoreném koédu opakuji, a vytvorit z nich novou metodu.

Tim by se vyftesilo i vytvoreni nové metody tpravou jiz vytvoirené metody.
Napriklad, kdyz mame metodu umoznujici robotu dojit ke zdi, potifebujeme ji
rozsitit tak, aby u toho robot jesté délal tecky a nechceme si starou metodu
nicit.

Navrhované reseni se mi zda pro vytvoreni vhodnych programovacich navyki
mnohem vhodnéjsi nez moznost vybéru a kopirovani radki, po kterém volaji
studenti.
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Pokud by se tato uprava neprovedla, tak by se jesté dalo uvazovat o moznosti
hromadného posunu vicero vybranych radka. Naptiklad nékolika instruket,
které se maji opakovat, presunout v kodu metody najednou do téla cyklu.

e UmozZnit nevykonavani v kédu oznacéenych instrukci — Tzv. vyremovani
— vytvofeni poznamky.

Ptipadné umoznit pfimo vytvéaiet poznamky. Ale jsem pievédcéen, ze kdyz jsou
studenti pfi dekompozici tlohy vedeni k vytvareni a vhodnému pojmenovani
metod, tak pozndmky nejsou potieba. I bez nich se da vytvorit hezky, ¢itelny
kod a u takto jednoduchych tloh neni dokumentace jesté nutna.

e Sjednotit ovladani — Mam tim namysli moznost pouzivat pii upravé instrukci
v kodu metody obdobna tlacitka, jako pfi apravé metod v nabidce (obr. 3.34).
Je to sice netradi¢ni, ale pri urcitych dpravach je to efektivnéjsi a ¢lovék si
na to snadno zvykne. Momentalni tlac¢itka panelu kodu by samoziejmé zistala
beze zmény.

e Akce zpét a znovu — Alespon o jednu akci. U nékterych nevratnych akci jsme
sice dotazovani a upozornéni na moznost ulozeni, ale obecné to spiSe obtézuje
a mnohdy si az po provedeni uprav plné uvédomime, co vSe se stalo.

e Nastaveni barev prostiedi — Témér bez problému by $la ménit barva pozadi
oken, barva pisma, barvy objekti pouzitych na animac¢ni plose. Piipadné vy-
birat z nekolika barevnych modi.

e Dalsi objekty a dovednosti robotd — Zde se nabizi velky prostor pro fantazii.
Jen je nutno myslet na zaméteni této aplikace — ivod do programovani. Jako
priklad uvadim dva objekty.

o Guma — Robot by mohl tuzku otocit a pfipadné gumovat jen svou ¢i jakou-
koliv barvu. Nebo by mohl tuzku odlozit a vzit si gumu, jakozto samo-
statny objekt.

Velmi zajimavou moznosti je tuzka, ktera si pii opétovném kresleni sama
maze. Zkouseli jsme to se studenty pii programovani na papir a umozinuje
to feSeni pomérné zajimavych problémi.

o Casovana bomba — Robot by mohl zvedat a pienaSet bombu, ktera by
po aktivovani po nastaveném poctu kroki explodovala. V tlohéach se tim
nabizi moznost interakce roboti a hledani efektivnéjsich algoritmi.

e Logické spojky v podminkdch — Moznost vkladat vicero podminek a provazat
je pomoci logickych spojek AND a OR.

e Celociselné parametry metod — Pouzivani celo¢iselnych proménych jakozto
parametru metody. Napftiklad hranu c¢tverce, kterou by bylo mozné vyuzit
pri urceni poc¢tu opakovani.

S tim souvisi i moznost pouziti vzorce se zakladnimi celo¢iselnymi operacemi
pii urcovani poc¢tu opakovani, véetné celoc¢iselného déleni a zbytku po déleni.
Napriklad k ur¢ovani poloviny strany.
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e Ozvuceni akci — Start krokovéani (prvotni stisknuti tla¢itka Krok), krok, vybuch,
ukonceni krokovani, stisknuti tlac¢itka Stop.

e Menu - pii realizaci nékterych navrhu by bylo jiz vhodné vytvorit klasické menu
aplikace.

e Zména zobrazovani textového okna piejmenovani metody — V nastaveni
vlastnosti aplikace by bylo mozné predvolit, zda ma byt po vytvoreni metody
textové okno prejmenovani metody aktivné piipravené k prejmenovani.

Studeni jsou cilené vedeni k vhodnému pojmenovavani metod a takto by
k tomu byli pfirozené vyzyvani. AvSak pii intuitivnim seznamovani s prostie-
dim je naopak vhodnéjsi, aby prostiedi bylo prehlednéjsi.

e Instalace programu - Java je multiplatformni, ale pfesto by alesponi pro ope-
rac¢ni systémy Windows bylo vhodné umoznit automatickou instalaci. Nejspis

veve

Instalator by vlozil potfebné klice do registii, umistil hlavni program RUR. jar
nejsp. do slozky Program Files, v menu by pfibyla polozka a na ploSe ikonka
umoznujici spusténi programu s posledni feSenou tlohou.

Hlavni p¥inos by byl v8ak v moznosti pfimého spousténi dil¢ich uloh (s pii-
ponou .rur), coz bylo vyzkouseno a je to mozné po vlozeni potiebnych kli¢a
do registru jiz ted.

e Zneaktivnéni pro akci nepouzitelnych tlacitek — Momentalné se tato tla-
¢itka nijak neodliSuji, napf. nelze-li upravovat vybranou instrukci (tfaba krok
robota), nebo ji nelze posunout jesté vice v kodu, atd. Hlavnim diivodem je
momentalni feSeni rozliSeni dvou modu aplikace. Jednak modu vytvareni kodu
a jednak modu krokovani programu, ve kterém jsou ikonky vSech nepiipust-
nych tlacitek Sediva.

S tim tedy samozifejmé souvisi potieba navrzeni a realizace jiného, dalstho
vizualniho rozliSeni téchto dvou moédu aplikace.

e Applety — Nabizi se také moznost prenést tilohy na internet. Vytvorit tak on-line
kurz vyuzivajici appletii.
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Kapitola 5
ZAaveér

V ramci této diplomové prace byla vytvorena aplikace umoziujici avod do vy-
uky programovani na stifednich Skolach, pfipadné na VS. K aplikaci je pripravena,
a v diplomové praci prehledné popsana, sada tuloh obsahujici 46 tkoli s metodic-
kymi pokyny pro jejich vyuziti ve vyuce. Jako vyssi programovaci jazyk byl zvolen
moderni a rozsifeny objektové orientovany jazyk JAVA. Soucasti diplomové prace
je také uzivatelska prirucka obsahujici prehledné navody pro praci s aplikaci.

V8echny zakladni soubory aplikace jsou sbaleny do jednoho archivu — RUR. jar.
Jednotlivé tlohy jsou v datovych souborech s priponou .rur. Vyhodou je, ze soubor
RUR. jar lze spoustét na jakékoliv platformeé, pro kterou méame k dispozici piislusny
virtudlni stroj jazyka Java JVM.

Sada navrzenych tloh neni ucebnici, je pouze metodickou pomiickou pro ucitele,
ktery ji muze vyuzivat pri své pfipravé vyucovaci hodiny a stanoveni konkrétnich
cili. Kurz vytvotreny ucitelem se pak pro studenty muze stat snadnéji pochopitelnym
a ne tak ndroénym jako vétSina klasickych kurzi programovani.

Néavrh tloh vychazi z cili stanovenych ramcovym vzdélavacim programem
pro obor vzdélavani Technické lyceum. Nepokryva veskeré stanovené cile RVP, slouzi
pouze pro tvod do vyuky. Studenti se s novymi pojmy a principy seznamuji v jed-
notlivych tlohach formou hry. Programuji chovani robota, pficemz jakakoliv akce je
v prostiedi viditelna, ¢imz se snizuje stupen abstrakce. Studenti nejsou zahlcovani
informacemi, naopak se snazi s pomérné omezenymi moznostmi vyfesit primérené
naro¢ny a jasné definovany problém. Zazivaji ispéch a jsou piirozené motivovani
k feseni dalsich uloh a postupnému osvojovani novych pojmi, konstrukeci a prin-
cipti, které jim umozni dany problém tuspésné vyftesit. Bohatost jazyka postupné
vnimaji jako vyhodu.

Vytvorena aplikace a dil¢i alohy bohuzel nestacily projit komplexnéjSim testova-
nim, jedna se tedy o tzv. beta verzi. Domnivam se vSak, Ze mnou vytvorena aplikace
je zdarila, prostiedi je prehledné, s intuitivnim ovladanim i na dotykové tabuli. Né-
které tlohy byly studenty vyzkouSeny béhem vyuky povinné volitelného predmétu
— programovani na SPS stavebni v Plzni. Myslim si, ze je prace bavila a stano-
vené cile byly tspésné napliovany. Projevené nedostatky, dalsi nipady a naméty
jsem popsal v kapitole Vyhody a nevyhody. Upravy & rozsifeni aplikace jsem navrhl
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v kapitole Moznosti modifikace. Pouziti aplikace pro ivod do programovani mé pii-
neslo prevazné pozitivni zkuSenosti. Z negativnich zkuSenosti uvedu dvé podstatné.
To, ze studenti nepisi kod, povazuji v uvodu vyuky za vyhodu, ale ukazalo se, ze
pro studenty je snazsi tzv. naklikat rychle nékolik stejnych instrukci za sebou, nez
nastavovat pocet opakovani. Asi hlavni nedostatek aplikace, ktery se projevil pii je-
jim pouzivani a demotivoval studenty, byl v nemoznosti vybrat nékolik fadka kédu
a vytvorit z nich novou metodu.

Domnivam se, 7e aplikaci s tilohami je vhodné zafadit na tvod do vyuky pro-
gramovani na SS, zvlasté po provedeni navrhovanych zmén a doladéni pripadnych
chybicek objevenych pii komplexnéjsim testovani.
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Kapitola 6

Sumimary

Within the dissertation it was created an application which clears the way for
an introduction into programming teaching at secondary schools, alternatively at
universities. For the application there is prepared a set of tasks with methodical
instructions for their use in teaching. The draft of tasks proceeds from the aims
which are determined by a framework educational programme for ,, Technical lycee”.
It doesn’t cover all the determined aims, it serves only as an introduction into
teaching. As a higher programming languauge was selected modern and widely used
language JAVA.

The set of tasks isn’t a textbook, it’s only a methodical aid for teachers who can
prepare lessons and determine specific aims with its help. The course made by a
teacher can students understand more easily and it isn’t so exacting as most classic
programming courses.

Students acquaint themselves with new terms and principles in individual tasks
in a form of a game. They programme behaviour of a robot and so any operation is
visible which reduces degree of abstraction. Students aren’t overloaded with infor-
mation. On the contrary students try to solve adequately difficult and clearly defined
problem with relatively restricted possibilities. They experience success and they are
naturaly motivated to solution to other tasks and gradual learning new terms, con-
structions and principles which enable them to solve the problem successfully. They
gradually perceive richness of language as an advantage.

The application and set of tasks is suggested only as an introduction into pro-
gramming because lots of advantages are gradually changing into disadvatages and
students can gain improper habits. In fact they won’t learn programming in general.

Teaching with the help of this application is focused on solutions of problem
when making algorithms, on understanding of principles and connections. It teaches
students to think.

A part of the dissertation is also a user’s manual containing well arranged in-
structions for work with the application. In the work there are also analyse advan-
tages and disadvantages of the use of this application and posibility of its modifi-
cation.

81



