e Sposéb omijania przeszkody
* Konstrukcja programu

e (¢wiczenia z omijaniem przeszkody.

*  Komputer z oprogramowaniem LEGO EDUCATION EV3
e Zestaw edukacyjny LEGO EV3
*  Przeszkody np. drewniane klocki lub pudetka

Budujemy lub przygotowujemy robota podstawowego zgodnie z dotaczong do zestawu instrukgja.
Podtgczamy czujnik odlegtosci do portu numer 4. Mozna korzystaé z instrukcji dotaczonej do
oprogramowania (analogiczna wersja ksigzkowa dotaczona do zestawu). Po zmontowaniu catosc

wyglada jak na rysunku.

Omawiamy z uczniami cel i zasade poruszania sie robota.
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Linia startu — ustawiamy robota w dowolnym miejscu

Kazdy z uczniow proponuje sposob rozwigzania problemu. Rozpoczynamy na linii startu w dowolnym
miejscu. Musimy dojecha¢ do mety. Rozwigzanie podajemy w postaci listy krokéw, schematu



blokowego lub oméwienia. Informujemy ucznidw, ze sposéb ustawienia i ilo$¢ przeszkod moze ulegad
Zmianie.

Proponowany sposdb rozwigzania. Jedziemy do przodu, po zobaczeniu przeszkody obracamy sie
w prawo (lub lewo) o 90 stopni, jedziemy kawatek (uwaga jesli w czasie jazdy w bok naszej planszy
napotkamy przeszkode — opisang jako koniec toru obracamy sie o 180 stopni), po przejechaniu
kawatka trasy obracamy sie w lewo i sprawdzamy, czy nie ma przeszkody. Ruszmy dalej. Czynnosc
powtarzamy w petli.
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Omoéwienie: wiaczamy silniki, czekamy az przeszkoda pojawi sie 20 cm przed robotem. W petli
obracamy sie w prawo jedziemy przez 1,5 sekundy, nastepnie obracamy sie w lewo. Jesli nie widzimy
przeszkody na 30 cm przed robotem wychodzimy z petli i kontynuujemy jazde. Bardzo wazne jest
numerowanie petli, sSrodkowa ma numer 02 a warunek wyjscia musi mie¢ takze numer 02 a nie 01
(domysinie) bo robot zatrzyma sie i nie pojedzie dale;j.

Oczywiscie podane przez autora skryptu rozwigzanie nie jest optymalne. Np. robot podczas obrotu
w lewo prawo przemieszcza sie, obrét powinien nastepowaé w miejscu (jedno koto w przdd, kolejne
w tyh). Kolejna kwestia do opracowania do obrét o 180 w przypadku jady 1,5 w kierunku boku toru.

Jesli grupa jest stabsza mozna uprosci¢ zajecia. Rysujemy lub przyklejamy linie startu oraz mety
i stawiamy jedna dtugg przeszkode. Robot podjezdza do nigj i probuje ja omingé. Zatrzymuje sie,
obraca w jedna ze stron, a nastepnie jedzie kawatek po powrocie na tor sprawdza, czy jest juz za
przeszkoda.

Do tego ¢wiczenia warto wrocic i linie koncowe oznaczy¢ tasmga i korzystac¢ z czujnika koloru lub boki
planszy zbudowa¢ z pudetek i doda¢ do robota czujnik dotyku. Jest to ¢wiczenie, ktore bardzo czesto
pojawia sie na konkursach z robotyki, mozna zorganizowa¢ zawody ze stoperem mierzac czas
przejazdu.



