e Zwiekszenie wartosci zmiennej w reakgcji na kolor
e Zliczanie ilosci linii na drodze robota
e (Czas przejazdu miedzy liniami

e Komputer z oprogramowaniem LEGO EDUCATION EV3
e Zestaw edukacyjny LEGO EV3
e Tasma izolacyjna w 2 kolorach — czarna i niebieska.

1. Przygotowanie robota i toru jazdy

Budujemy lub przygotowujemy robota podstawowego zgodnie z dotaczong do zestawu instrukcja.
Podtaczamy czujnik koloru do portu numer 3. Czujnik umieszczamy w dét okoto 0.5 cm od ziemi.
Sprawdzamy w port view reakcje robota na kolor czarny na ziemi, jesli zmienia sie odczyt to czujnik jest
prawidtowo zamontowany. Przygotowujemy trase przejazdu robota — bedziemy jechali przez pionowe
linie, pojazd zatrzyma sie 5 cm przed $ciang celem zaje¢ bedzie zliczanie przez robota przez ile linii
przejechat.
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2. Zmiana wartosci zmiennej w reakcji na kolor

Jesli czujnik koloru robota wykryje kolor czarny lub niebieski nalezy zwiekszy¢ warto$¢ zmiennej o
jeden. Poczatkowa warto$¢ ustawiamy na zero, kazdy odczyt koloru czarnego lub niebieskiego
powoduje odczyt wartosci np. 5 dodanie do tej wartosci 1 i ponowne zapisanie pod tg sama nazwa.
Korzystamy z ikony matematyka. Caty program dziata w nieskonczonej petli. W przypadku braku
koloru (ta wartos$¢ jest domysina) warto$¢ zmiennej wyswietlana jest na ekranie.

Mamy instrukcje warunkowa sprawdzajacg odczyt koloru w petli. Wada tego rozwiazania jest to, ze
robot widzac kolor czarny lub niebieski caty czas dodaje do zmiennej wartos¢ jeden. W czasie jazdy
robota, jedli linia bedzie szeroka to doda do zmiennegj ile sporg wartos¢ liczbowa a nie jeden.
Rozwigzaniem problemu bedzie umieszczenie ikony czekania na zmiane koloru.
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Po tym jak czujnik poda wartos¢ niebieski lub czarny i doda do zmiennej wartosc jeden nastepuje blok
czekania na zmiane koloru. Wtedy nastepuje ponowne wykonanie petli — wyswietlenie na ekranie
wartosci i oczekiwanie na kolor niebieski lub czarny.



3. Przezile linii przejechat robot

Przygotowujemy kompletny program, ktéry realizuje cel naszych zaje¢. Uruchamiamy silniki,
przypisujemy zmiennej ile wartos¢ zero. Za kazdym razie, kiedy przejedziemy przez linie dodajemy do
zmiennej wartos$¢ jeden i czekamy na zmiane koloru (robot zjedzie z linii). Warunkiem zakonczenia
programu jest odlegto$¢ mniejsza lub réwna, 10 ktora zwraca czujnik odlegtosci.
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Warto zwrdéci¢ uwage na warunek wyjscia z petli, robot jedzie do momentu, jesli odlegtos¢ jest wieksza
od 10 cm. Na konhcu programu zastosowano blok czekania w celu odczytu i sprawdzenia czy ilo$¢ linii
sie zgadza.

4. Czas przejazdu miedzy liniami.
Po przejechaniu miedzy liniami robot wyswietla czas przejazdu miedzy nimi. Nalezy zastosowac pomiar

czasu, ktory bedzie wyswietlany na ekranie oraz resetowany w momencie jak robot bedzie na kolejnej
linii.
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Nalezy zwrdci¢ uwage, aby nie czysci¢ ekranu 2 krotnie, bo nie pokaze czas i ilo$¢ jednoczesnie. Trzeba
tez zmienic potozenie wyswietlania na ekranie tak, aby liczby nie pokazywalty sie na sobie.



5. Cwiczenia
Wprowadz zmienne ilen oraz ilecz, ktére osobo policza ilos¢ linii czarnych i niebieskich

Ktorych linii jest wiecej — na koniec trasy przejazdu robot wymawia black lub blue w zaleznosci od tego,
ktorych linii jest wiece;j.

Na koniec przejazdu pokaz czas catkowity czas dziatania silnikdw robota

Jesli czas przejazdu miedzy liniami przekroczy 10 sekund robot zatrzymuje sie.



