e Budowa ramienia

e Poszukiwanie obiektu

e Korekta ustawienia, dojazd do obiektu
e Przeniesienie obiektu

o Komputer z oprogramowaniem LEGO EDUCATION EV3
e Zestaw edukacyjny LEGO EV3
e Pusta metalowa puszka po napoju

1. Budowa robota i ramienia

Budujemy lub przygotowujemy robota podstawowego zgodnie z dotaczong do zestawu instrukcja.
Nastepnie korzystajac z instrukgji dostepnej w Internecie pod adresem
http://www.damienkee.com/storage/book-files/RileyRover BlLpdf budujemy ramie robota.

Ramie robota jest zamykane i otwierane przy pomocy przektadni slimakowej podtaczonej do Sredniego
silnika. Maty silnik podtgczamy do portu A. Dodatkowo musimy wyposazy¢ naszego robota w czujnik
odlegtosci. Testujemy, w jaki sposdb dziata nasze ramie. Konieczne jest sprawdzenie o ile stopni obraca
sie silnik A w celu zamkniecia, otworzenia ramienia. W tym celu musimy obraca¢ przektadnie
Slimakowa (nie ramienia). Nasz chwytak bedzie przenosit pusta metalowa puszke takze test
wykonujemy od otwartych ramion do zacisniecia ich na pustej metalowej puszcze. Czujnik odlegtosci

mocujemy i podtagczamy do portu numer 4.


http://www.damienkee.com/storage/book-files/RileyRover_BI.pdf

2. Poszukiwanie obiektu, robot porusza sie w jego kierunku

Potrzebujemy pustej przestrzeni, robota umieszczamy na srodku, w odlegtosci mniejszej niz 70
centymetrow ustawiamy puszke po napoju. Zadaniem robota bedzie wyszukanie obiektu i rozpoczecie
jazdy w jego kierunku. Zadanie wydaje sie nie byc¢ tatwe. Robot obraca sie w miejscu do momentu,
kiedy czujnik odlegtosci nie zwréci wartosci mniejszej niz 70 cm. Robot zatrzymuje sie. Kierunek obrotu
nie ma znaczenia. Testy tego rozwigzania przez autora skryptu zawsze powodowaty, ze obrét robota
byt za duzy. Pewnie wynika to z czasu przekazania odczytu czujnika i zatrzymania silnikow.
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1. Robot obraca sie w miejscu do momentu jak czujnik odlegtosci zwrdci wartos¢ mniejsza niz 70
centymetrow.

2. Zatrzymanie robota, obroét jest za duzy, robot nie jest ustawiony na wprost obiektu

3. Korekta ustawienia, nastepuje obrét w lewa strone. Trzeba wykonac pierwsze dwa kroki i przy
pomocy odczytu port view lub za pomoca przenoszenia stopni silnika na ekran odczytaé i zanotowac o
ile stopni ma sie obroci¢ prawe koto.

Po zrealizowaniu tych trzech krokéw robot powinien wyszukac puszke i zatrzymac sie przez nig we
wiasciwym kierunku.
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Powyzej realizacja trzech krokéw w programie. Kluczowy jest kat obrotu silnika w porcie C.



3. Dojazd do puszki i jej przestawianie

Jesli robot jest dobrze ustawiony przed puszka, mozemy rozpocza¢ jazde w kierunku obiektu, trzeba
sprawdzi¢, w jakiej odlegtosci od puszki robot ma sie zatrzymac nastepnie zacisnaé ramie i odjechac z
puszka. Na koncu puszke zostawiamy i odjezdzamy.
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W srodkowej czesci programu nastepuje wiaczenie silnikow i oczekiwanie na odczyt z czujnika ponizej
6 cm. Robot zatrzymuje sie przed obiektem i uzywa matego silnika, ktory zaciska ramie. Uwaga! Nalezy
sprawdzi¢ o ile stopni ma nastepowac obroét silnika, zbyt duza warto$¢ zatrzyma dziatanie silnika i
catego programu, zbyt mata nie zacisnie puszki. Po zacisnieciu ramion chwytaka robot wraz z puszka
jedzie w lewa strone. Przez 5 sekund. Pdzniej nastepuje zwolnienie ramion odjazd robota to tytu (w
innym przypadku ramie mogtoby przewréci¢ puszke), na kofcu robot bez fadunku odjezdza w prawo.

4. Cwiczenia
Po dojechaniu do puszki nastepuje komunikat OK.
Jesli robot ma zacisnieta puszke zmienia grafike i ekranie i Swiatta na czerwone
Przebuduj ramie tak, aby chwyt puszki byt tatwiejszy dla robota

Po ztapaniu puszki odjedz z nig na miejsce startu robota. Mozesz uzy¢ zliczania obrotéw silnika
podczas dojazdu do puszki. Miejsce startu robota zaznacz np. tasma na podtodze.



