e Budowa i dziatanie chwytaka
e Dojazd i zabranie kostki
e Modyfikacja programu.

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

1. Budowa robota

Budujemy lub przygotowujemy robota podstawowego zgodnie z dotaczong do zestawu instrukcja.
Konieczna jest budowa chwytaka i podtaczenie czujnika odlegtosci. Instrukcje budowy chwytaka i
sposdb podiaczenia czujnika odlegtosci mozna znalez¢ w dotaczonej do zestawu ksigzce. Po
zbudowaniu nasz robot wyglada tak:

Przy czym jest dodatkowo wyposazony w czujnik odlegtosci podiaczony do portu nr 3. Chwytak
podnoszony i opuszczany jest przy pomocy dodatkowego silnika podtaczonego do portu D. Czujnik
odlegtosci podtaczamy do poziomej belki pod ramieniem. Instrukcja dostepna jest w pakiecie
nauczyciela w oprogramowaniu lub w dotgczonej do zestawu ksigzce.

2. Dojazd do kostki, zatrzymanie i opuszczenie ramienia

Zaktadamy, ze ramie chwytaka jest podniesione. Pierwsze zadanie polega na dojezdzie do kostki.
Zatrzymaniu sie i opuszczeniu ramienia. Konieczne jest sprawdzenie w port view, o jaki kat musi
obréci¢ sie silnik w porcie D. W tym celu podnosimy ramie, wtgczamy port view i po opuszczeniu
ramienia do podtogi odczytujemy wartosc.



1=
A

Jak wida¢ silniki wtgczone sa w petli dopoki odlegtos¢ jest wieksza od 3 cm od kostki, potem nastepuje
zatrzymanie silnikow A i B oraz opuszczenie ramienia. Silnik w porcie D obraca sie w lewo o -155 stopni
—ramie jest opuszczone do ziemi.

3. Modyfikacja programu

Kolejnym krokiem jest modyfikacja programu. Dojazd do kostki opuszczenie ramienia odjazd z kostka
podniesienie ramienia oraz odjazd robota. Dodatkowo robot moze zmienia¢ obrazy na ekranie,
wydawad dzwieki. Przyktad gotowego programu na kolejnej stronie. Robot po ztapaniu kostki odjezdza
z nig podnosi ramie i odjezdza sam tukiem. Po odjechaniu cieszy sie machajac chwytakiem w petli.
Catos¢ programu modyfikowana dzwiekami i obrazami na ekranie. Oczywiscie sposéb zachowania
robota po ztapaniu kostki uczniowie moga modyfikowac zgodnie ze swoimi pomystami.

Uwaga podczas uruchamiania programéw kostka musi znajdowac sie na wprost czujnika odlegtosci. W
przypadku probleméw mozna zwiekszy¢ rozmiar ramienia przy pomocy dostepnych w zestawie

klockow.
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4. Cwiczenia

Poczatkowo ramie znajduje sie na dole, zacznij program od podniesienia ramienia w gore.
Po ztapaniu kostki postaraj sie przesunac jg w lewo potem zostaw kostke i odjedz

Jak wyglada jazda z opuszczonym ramieniem i ztapana kostka? Przebuduj ramie tak, aby jazda
z duzymi predkosciami i po tuki byta mozliwa bez utraty kostki.

Na poczatku programu opus¢ ramie do potowy. Po dojechaniu do kostki opusé ramie do ziemi. Ciagnij
ze sobg kostke przez 3 sekundy jadac tagodnym tukiem w tyt.




