e  Moc silnikéw jako odczyt z czujnika odlegtosci
e Dojazd do $ciany ze zmniejszajaca sie szybkoscia
e Odjazd od przeszkody — zaleznos$¢ funkcyjna

e Komputer z oprogramowaniem LEGO EDUCATION EV3
e Zestaw edukacyjny LEGO EV3

Budujemy lub przygotowujemy robota podstawowego zgodnie z dofaczong do zestawu instrukcja.
Podtaczamy czujnik odlegtosci do portu numer 4. Zajecia zaczynamy od konstrukcji prostego
programu, ktéry przekazuje odczyt z czujnika odlegtosci jako moc silnikdw.

Nastepuje odczyt z czujnika odlegtosci, przekazanie za pomoca kabla danych do ikony move tank jako
moc silnikdbw. Wazne, ze silniki wiaczaja sie na 1 sekunde, zmieniony jest sposdb hamowania. Catosc¢
powtarza sie w petli — to oznacza, ze co 1 sekunde nastepuje odczyt i zmiana predkosci. Nalezy teraz
poréwnac odczyty z czujnika odlegtosci i moc silnikéw. W tym programie mamy stosunek 1 do 1 to
oznacza, ze robot widzac sciane 50 cm przed sobg jedzie z predkoscig 50. Maksymalna moc silnikdw
wynosi 100 a maksymalny odczyt 255. Logiczne test podzielenie odczytu prze 2.55. Dodamy takze
warunek zatrzymania robota 6 cm przed przeszkoda.




Jak wida¢ odczyt z czujnika dzielimy przez 2.55 przekazujemy kablem danych jako moc silnikow. Petla

wykonuje sie dopdki odlegtosc od Sciany jest wieksza niz 7 cm.

Pora na odjazd od $ciany. Wycofanie ze statg predkoscig polega za umieszczeniu ikony move tank z

ujemna moca silnikdbw na okreslony czas. Mozemy podejs¢ to problemu w bardziej zaawansowany

sposdb. Robot jedzie w tyt od $ciany, ale coraz wolniej. Mate odczyt z czujnika maja dawa¢ duza moc a

wysokie odczyty maja. Tworzymy w arkuszu kalkulacyjnym tabele zaleznosci mocy silnikow od

odlegtosci. Nastepnie wykres punktowy, do ktérego dodajemy linie trendu i wyswietlamy réwnanie na

wykresie.
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62 30
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Jak widaé otrzymalismy zaleznos¢ funkcyjng mocy od odlegtosci. Na osi x mamy odlegtosé — rosnie, bo

robot jedzie w tyt. Zatozylimy, ze robot odjezdza coraz wolniej od przeszkody. Teraz tworzymy

kompletny program z dojazdem i odjazdem od $ciany.
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Wazna jest analiza operacji matematycznej w czasie powrotu. Jest zgodna ze wczesniejszym wykres
oraz mnozona przez -1 tak, aby robot jechat do tytu. Nie zapominamy tez o zmianie warunku wyjscia
z drugiej petli.

Tak przygotowane zajecia pokazuja korelacje matematyki z informatyka. Przy prostym
zaprogramowaniu robota postuzylismy sie arkuszem kalkulacyjnym oraz zaleznoscia funkcyjna.



