e Przekazanie zmiennej logicznej do bramki
e Sprawdzanie dwéch warunkéw jednoczesnie
e Wieksza ilos¢ warunkow. taczenie bramek logicznych.

e Komputer z oprogramowaniem LEGO EDUCATION EV3
e Zestaw edukacyjny LEGO EV3
e Plansza LEGO lub kolorowe kartki papieru

1. Przekazywanie wartosci logicznych do bramki

Budujemy lub przygotowujemy robota podstawowego zgodnie z dotaczong do zestawu instrukcja.
Podtaczamy czujnik odlegtosci do portu numer 4 oraz czujnik koloru do portu numer 3. Przypominamy
uczniom zasade dziatania bramek logicznych. Zajecia zaczynamy od przekazania wartosci dwdch
zmiennych logicznych do bramki AND.
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W poczatkowej fazie programu zapisujemy do zmiennej z1 wartos¢ false a do zamiennej z2 wartosc¢
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true. Robot wypowiada stowo blue, nastepnie odczytujemy wartosci logiczne zmiennych z1 i z2.
Wartosci te sg przekazywane kablem danych do bramki logicznej AND. Kabel danych ma kolor zielony,
co jest zarezerwowane dla danych typu prawda fatsz. Wynik dziatania bramki jest przekazany do
instrukcji warunkowej. W naszym przypadku instrukcja warunkowa dostaje warto$¢ fatsz, poniewaz na
wejsciu do bramki logicznej AND mamy stan prawda i fatsz, co daje wynik fatsz. Przy zastosowaniu
bramki OR lub XOR instrukcja warunkowa dostanie warto$¢ prawda, poniewaz jeden z warunkdéw
logicznych na wejsciu ma wartosé prawda.



2. Czy robot jest na kolorze zielonym w odlegtosci 50-100 cm od przeszkody?

Celem ¢wiczenia bedzie sprawdzenie czy robot jest umieszczony na kolorze zielonym w odlegtosci 50-
100 od przeszkody. Mozna zastosowac plansze lego z zielonymi prostokatami lub kolorowy papier,
ewentualnie zielong tasme klejaca lub klocek lego w tym kolorze. Na poczatek potrzebujemy wartosci
dwéch zmiennych logicznych nazwijmy je kolor oraz cm. Jesli robot znajduje sie na kolorze zielonym
zmienna kolor przyjmuje wartos¢ true, w przeciwnym wypadku false.
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Nastepuje odczyt koloru przy pomocy czujnika. Zastosowano instrukcje warunkowa gdzie wartoscia
domysing jest brak koloru, zmienna logiczna kolor przyjmuje wartos¢ false. Jesli kolor bedzie zielony
warto$¢ zmiennej logicznej przyjmuje true. Teraz sprawdzimy czy robot znajduje sie w odlegtosci 50-
100 cm od przeszkody. Postuzymy sie odczytem z czujnika odlegtosci i ikona range.
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Odczyt czujnika odlegtosci z portu 4 przekazujemy do ikony zakresu. Wartosci graniczne to 50 i 100
jesli odczyt znajduje sie w tym zakresie na wyjsciu otrzymujemy wartos¢ prawda, w przeciwnym razie
fatsz. Wartos¢ ta przekazujemy do zmiennej logicznej cm. Nalezy zwréci¢ uwage na dwa kolory kabli
danych. Kolor zétty odpowiada wartosci liczbowej, jaka jest odczyt z czujnika odlegtosci, barwa zielona
to wartos¢ logiczna. Stad wniosek, ze ikona range na wejsciu warto$¢ liczbowa a na wyjsciu wartosc
logiczna. Nieprawidtowe uzycie typdw danych czy zmiennych nie pozwala na przekazywanie danych
przy pomocy kabli. Budujemy program, ktéry sprawdza dwa warunki jednoczesnie.
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Wykorzystujemy dwie zmienne logiczne kolor i cm, wartosci te majg wartosc true, jesli robot znajduje
sie na kolorze zielonym i w odlegtosci 50 do 100 cm od przeszkody. Obie wartosci przekazane sg do
bramki logicznej AND. Wyscie bramki logicznej AND przekazujemy do instrukcji warunkowej, robot
mowi Bravo tylko wtedy, jesli oba warunki sg spetnione w przeciwnym razie gtos to game over. W ten
sposdb mozemy faczy¢ dwa warunki logiczne.

3. Kilka warunkéw logicznych

Jesli chcemy sprawdzi¢ wiecej niz jeden warunek nalezy potaczyé kilka bramek logiczny ze soba.
Przyktadem moze by¢ sprawdzenie czy czas jest mniejszy niz 5 sekund robot widzi kolor czarny a
obroty silnika A nie przekroczyty 40. Samo sprawdzenie i zapis do zmiennej logicznej jest analogiczne
do ¢wiczenia pierwszego. Problem polega na tym, ze nie wejscia do bramki AND sg dwa. Mozemy
potaczy¢ bramki ze soba.
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W programie tym pierwsza bramka logiczna sprawdza wartosci z1 i z2 na wyjsciu daje true tylko wtedy,

jesli obie wartosci maja true. Kolejna bramka sprawdza wynik dziatania pierwszej i zmienng cm. Tylko w
przypadku, jesli wszystkie trzy zmienne logiczne majg wartosé¢ prawda koncowa bramka przyjmuje taka
warto$¢. W przypadku wystapienia fatszu w zmiennej z1 lub z2 pierwsza bramka na wyjsciu przekazuje
fatsz do bramki drugiej i caty uktad daje false.




4. Cwiczenia

Sprawdz czy ilos¢ obrotow silnika A jest wieksza niz silnika B oraz czy czas jazdy robota jest krotszy niz
3 minuty.

Sprawdz czy robot zatrzymat sie na kolorze czarnym lub biatym oraz czy zostat wcisniety w czasie jazdy
czujnik dotyku w porcie 1.

Czy robot w czasie jazdy jechat pod gore i pokonat dystans wiekszy niz 100 cm? (korzystaj z odczytu
zyroskopu).

Czy pojazd zatrzymat sie w odlegtosci 5-20 cm lub 50-80 cm od $ciany? Niezbedna bedzie bramka OR i
dwie ikony zakresu.



