e odczyt czujnika odlegtosci a moc silnikdw
» aparat matematyczny — zmiana odczytu
» (¢wiczenia z ruchem robota w zaleznosci od odlegtosci od przeszkody.

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

Budujemy lub przygotowujemy robota podstawowego zgodnie z dotgczong do zestawu instrukcja.

Podtgczamy czujnik odlegtosci do portu numer 4. Przypominamy uczniom na jakiej zasadzie dziata
kabel danych przekazujacy odczyt czujnika odlegtosci. Projektujemy program, ktory odczytuje
odlegtos¢, ktora jest moca silnikow. Robot porusza sie przez 5 sekund moca silnikéw zalezng od tego
odczytu np. jesli widzi przeszkode 10 cm przed sobag silniki dziataja z moca 10.
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Jak wida¢ kable danych przekazuja odczyt z czujnika jako moc silnikow w portach B i C. Wada tego
rozwigzania jest to ze odczyt dokonywany jest raz i robot porusza sie ze stata predkoscia. Aby odczyt
nastepowat co sekunde nalezy zastosowac instrukcje petli.
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Omoéwienie: nastepuje odczyt z czujnika odlegtosci, przekazany jest przy pomocy kabla danych jako
moc obu silnikdbw. Robot porusza sie z tg predkoscia przez 1 sekunde. Nastepnie czynno$é jest
powtarzana 15 razy. Wazna jest zmiana systemu hamowania robotem po zakonczeniu pracy silnika
w innym przypadku po kazdej sekundzie robot hamuje.

Inne ¢wiczenie mozliwe do realizacji w toku zajec:

Robot jedzie w przdd z predkoscia 30, jesli odlegtosé do przeszkody jest wieksza od 50 cm, w innym
przypadku pozostaje bez ruchu.
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Omoéwienie: pierwszy blok czeka na odczyt z czujnika powyzej 50 cm. Nastepnie w petli wiaczone
sg silniki na moc 30. Petla wykonuje sie¢ dopoki odlegtos¢ od przeszkody jest wiekszy niz 50 cm.
Po wyjsciu z petli wytgczane sa silniki i nastepuje blok czekania. Czynnos¢ powtarzana jest
w nieskofnczonej petli.

Aparat matematyczny. lkona stuzaca do zmiany odczytu przed przekazaniem dalej za pomoca kabla
danych np. jesli odczyt czujnika wynosi 20, a moc silnikow ma by¢ 40 to nalezy wartos¢ odczytu
pomnozy¢ przez 2.

Po odczycie warto$¢ za pomoca kabla danych przekazana jest do ikony math jako wartos¢, a po
pomnozeniu przez 2 przekazana jest jako wartos¢ mocy silnikow robota.



Ikona operacji matematycznych ma wbudowane sporg ilos¢ funkgji od reszty z dzielenia prze funkcje
trygonometryczne. Moze przyja¢ maksymalnie 4 wartosci jako parametry.
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