e odczyt obrotéw silnika — ikona
e odczyt na ekranie
e reset odczytu na pomoca czujnika dotyku.

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

1. Ikona motor rotation
Przygotowujemy kostke EV3podtaczamy duzy silnik do portu B. Silnik mocujemy tak, aby mozliwy byt
jego obrot. Mozna wykorzystaé belke przechodzaca przez silnik oraz klocki lub zebatke. Podtagczamy

czujnik dotyku do portu 1 i mocujemy do kostki lub zbudowanej konstrukgji.

Omawiamy z uczniami ikone odczytu motor rotation
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Mozemy odczytywac stopnie obrotu silnika: jeden petny obrét to 360 stopni. Istnieje tez mozliwosc
odczytu petnych obrotéw oraz mocy (moc okreslana jest jako ilos¢ obrotéw w czasie). Aby sprawdzié
dziatanie nalezy uzy¢ klocka, ktory zaznaczy stopien obrotu silnika.

2. Odczyt stopni obrotu silnika na ekranie EV3

Warto dokonaé odczytu na rézne sposoby i przedyskutowac wyniki z uczniami. Aby zrealizowac ten cel
przygotowujemy program wyswietlajacy na ekranie odczyty z ikony motor rotation.




Odczytujemy obroty z silnika podfaczonego do portu B. Przekazujemy wartos¢ do ikony text
a nastepnie na ekran. Analizujac odczyty widzimy, ze obracajac silnik w prawa strone wartosci rosna
w lewa strone wartosci maleja. To znaczy np. wykonujac dwa obroty w prawo mamy odczyt 720 po
jednym obrocie w lewo mamy 360 po kolejnym mamy warto$¢ 0. Dalsze obroty w lewo powoduja
wyswietlanie wartosci ujemnych. Mozemy oczywiscie takze odczytywac ilosci obrotéw oraz moc.

3. Resetowanie odczytu przy pomocy czujnika dotyku

Ostatnim etapem zaje¢ bedzie resetowanie odczytu przy pomocy przygotowanego wczesniej czujnika
dotyku podtaczonego do portu numer 1.
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Jak wida¢ do programu zostata dodana instrukcja warunkowa dajgca warto$é¢ true w momencie
wcisniecia czujnika dotyku w porcie numer 1. Po wcisnieciu czujnika nastepuje reset odczytu obrotéw
silnika z portu A. Reset ustawia warto$¢ odczytu na zero. Poniewaz program dziata w petli warto$¢ zero
wyswietla sie na ekranie. W momencie dalszych obrotéw silnika mozemy zmienia¢ wartosci na ekranie.

4. llos¢ obrotow jako warunek wyjscia z petli

Robot w petli wypowiada forward do momentu, kiedy ilos¢ obrotow silnika jest mniejsza niz 4. Po
przekroczeniu czterech obrotéw nastepuje zmiana grafiki na ekranie i dzwigk OK.

Wazne, aby zwroci¢ uwage, ze ilosé obrotow dotyczy silnika podtaczonego do portu A.



5. Odczyt obrotéw dwéch silnikéw ekranie

Nie ma mozliwosci w prosty sposob pokazania jednoczesnie 2 odczytéw na ekranie, poniewaz podczas
dziatania takiego programu nastepuje czyszczenie ekranu. Brak informacji na ekranie nie oznacza, ze
program nie zlicza ilosci odczytéw. Przygotujemy dwa czujniki dotyku, ktére postuza do wyswietlania
danego odczytu na ekranie.
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Wcisniecie czujnika numer 1 pokazuje odczyt ilosci obrotéw silnika A. Odczyt jest pokazywany do
momentu zwolnienia przycisku czujnika. Analogicznie czujnik w porcie numer 2 pokazuje obroty silnika
B.

6. Cwiczenia

Podtacz kolejny czujnik dotyku do portu numer 2 oraz kolejny silnika. Jeden silnik ma przekazywac
obroty a kolejny stopnie na ekran EV3.

Jesli kat obrotu przekroczy 180 stopni robot sygnalizuje to dzwigkiem

Jesli ilos¢ obrotéw bedzie ujemna (silnik obraca sie w lewo) diody na kostce swieca na czerwono, jesli
odczyt obrotow jest nieujemny diody Swieca swiattem zielonym.

Zmien potozenie i wielkos¢ czcionki napisu, ktéry wyswietla ilos¢ obrotéw na ekranie robota.



