e Zasada poruszania sie robota po linii
»  Konstrukcja programu
» (¢wiczenia z ruchem robota po linii

*  Komputer z oprogramowaniem LEGO EDUCATION EV3
e Zestaw edukacyjny LEGO EV3
» Czarnatasma izolacyjna

Budujemy lub przygotowujemy robota podstawowego zgodnie z dotaczong do zestawu instrukgja.
Podtaczamy czujnik koloru skierowany w dot. Bardzo wazne jest, aby czujnik znajdowat sie od 0.5
do 1.5 cm nad ziemia. Zbyt nisko umieszczony czujnik daje zte odczyty. Moze to wygladaé, jak na
ilustracji ponizej.

Nastepnie omawiamy z uczniami zasade poruszania sie robota po linii.

Widze kolor czarny, — Widze kolor biaty
/ lub nie widze koloru
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Jak wida¢ na schemacie zasada jest dos¢ prosta. Jesli robot widzi kolor biaty skreca w lewo. Widzac
kolor czarny skreca w prawo. Problem polega na tym, ze najlepszy efekt osiggamy na ziemi, ktora nie
koniecznie ma kolor biaty. Zakup biatego arkusza papieru, czy specjalnej planszy oczywiscie jest
mozliwy, ale ogranicza to ucznidw jesli chodzi o przestrzen. Reasumujac w trakcie zajec najlepiej jest
zastosowac czarng tasme izolacyjna, ktéra uczniowie przyklejaja na podtoge tworzac tor.

UWAGA! wszelkie zakrety i tuki musza by¢ tagodne w innym przypadku robot zgodnie z wczesniej
przedstawionym algorytmem nie przejedzie po linii.

Przystepujemy do realizacji programu. Domysinie robot nie widzi koloru i skreca w lewo, w przypadku
koloru czarnego skreca w prawo. Przez skret rozumiemy, ze jedno koto porusza sie szybciej od
drugiego. Skrety musza by¢ tagodne, tak aby robot nie poruszat sie zygzakiem.

Jeszcze jedna uwaga. Na poczatku ustawiamy robota tak, aby czujnik znalazt sie po prawej stronie
czarnej linii. Robot startujac skreci lekko w lewo, zobaczy kolor czarny, zakreci w prawo. W przypadku
ustawienia robota po lewej stronie wykona on obrét o 180 nie widzac koloru czarnego.

Warto poswieci¢ troche czasu na eksperymenty, pozwoli¢ uczniom wyznaczy¢ trase, sprawdzi¢, kiedy
robot nie pokona zakretu, tuku. Mozna zmienia¢ moce silnikdw tak, aby jazda robota byta jak
najbardziej ptynna.

Na koniec zaje¢ mozna zorganizowaé zawody mierzac czas przejazdu robotéw lub zorganizowac
wyscigi na torach rownolegtych.



