e odczyt czujnika odlegtosci do zmiennej
e pordéwnanie wartosci zmiennych, zapis wartosci logicznej
e dojazd robota do $ciany, ktora jest blizej

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

1. Odczyt odlegtosci do zmiennej

Budujemy lub przygotowujemy robota podstawowego zgodnie z dotaczong do zestawu instrukcja.
Podtaczamy czujnik odlegtosci do portu numer 4. Przypominany uczniom, w jaki sposob nalezy
dokonac odczytu odlegtosci przy pomocy czujnika odlegtosci i zapisac ta odlegtos¢ do zmiennej.
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W naszym przypadku potrzebujemy odczytac i zapisa¢ do dwdch osobnych zmiennych odlegtosci do 2
Scian w klasie lub na korytarzu.
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Na schemacie wida¢, jakie kroki wykonuje robot, aby dokonac zapisu odlegtosci do 2 zmiennych.
Wazne, aby obrét nastepowat w miejscu i nalezy zastosowal bloki czekania podczas odczytu z
czujnika. Robota nalezy ustawi¢ na wprost jednej ze Scian.
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W przygotowanym programie wida¢ moment odczytu odlegtosci do pierwszej Sciany (przed i po
odczycie nastepuje blok czekania po 1 sekundzie), robot obraca sie prawo o 180 stopni (uwaga prosze
sprawdzi¢ w port view i dokona¢ korekty zakresu skretu), po bloku oczekiwania nastepuje zapis
odlegtosci doi sciany numer dwa.

2. Poréownanie dwéch wartosci

Chcemy dowiedzie¢ sie, ktora odlegtos¢ jest mniejsza. Konieczne bedzie pordéwnanie wartosci
liczbowych dwdéch zmiennych.
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Pierwsze dwie ikony naszego programu odczytuja wartosci zmiennych scianal i sciana2. Ikona
compare poréwnuje te dwie wartosci. Sprawdza czy warto$¢ zmiennej scianal jest mniejsza niz $ciana2.
Pod znakiem réwna sie pojawia sie warto$¢ logiczna prawda fatsz, przyjmuje ona wartos$c true, jesli
Scianal jest blizej niz sciana2 (warto$¢ zmiennej scianal jest mniejsza). Oczywiscie odwrotnie wartosc¢
false, jesli sciana?2 jest blize;.

3. Zapis wartosci logicznej do zmiennej
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Wybieramy ikone zmiennej, opcje zapisu i warto$¢ logiczng. Nadajemy zmiennej nazwe, w naszym
przypadku logic. Krzyzyk oznacza zapisang wartos¢ false. Przyciggamy z ikony compare wartosc
logiczna i zapisujemy do zmiennej logic. Zmienna ta przyjmuje wartos¢ prawda, jesli $ciana 2 jest dalej

niz $cina 1.
4. Odczyt zmiennej logicznej i przekazanie do warunkowe;j

Zmienna logiczna postuzy nam do budowy instrukgcji warunkowej. Zmienng logiczng nalezy odczytad i
przeciagnad jej wartos¢ do instrukcji warunkowej zmieniajac wczesniej jej wejscie na logic.

[s

Instrukcje wykonaja

1 sie, jesli zmienna logic
4j-l-;-\—/- e J s, g
ma wartos¢ true

| P> —
\ —) i . .
— - Instrukcje wykonaja
s sie, jesli zmienna logic
v ma wartos¢ false

5. Budowa catego programu

Omawiamy z uczniami jak ma sie zachowywac robot w przydatku, kiedy zmienna przyjmuje wartosc
true a jak w przypadku wartosci false. Wazne, ze po wykonaniu pomiaréw nasz robot jest skierowany w
strone sciany numer dwa. Celem jest dojazd i zatrzymanie przy $cianie, ktéra jest blizej robota. Jesli
zmienna logic przyjmuje wartos¢ prawda $ciana 2 jest dalej i robot musi sie obrdci¢ o 180 stopni i
pojecha¢ do sciany. W przypadku wartosci fatsz $ciana2 jest blizej i robot nie wykonuje obrotu tylko
jedzie. Sktadamy wszystkie wczesniejsze kroki w jeden program i dodajemy koncowy ruch robota.
Nalezy pamietac o warunku zatrzymania.
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6. Cwiczenia
Zmodyfikuj program tak, aby robot wykonat dojazd do $ciany, ktéra jest dalej.

Nagraj gtos $ciana pierwsza $ciana druga i robot po wykonaniu pomiaru robot moéwi, ktéra Sciana jest
blizej.

Wyswietl wyniki pomiaréw odlegtosci od scian na kostce EV3.

Do ktorej Sciany podjedzie robot, jesli odlegtosci beda identyczne?



