e Pomiar natezenia i wy$wietlanie na kostce EV3
e Ruch robota w zaleznosci od intensywnosci Swiatta
o Cwiczenia z ruchem robota w zaleznosci od odlegtosci od oéwietlenia

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

1. Pomiar intensywnosci Swiatta

Budujemy lub przygotowujemy robota podstawowego zgodnie z dotaczong do zestawu instrukcja.
Podtaczamy czujnik koloru do portu numer 3. Czujnik powinien by¢ skierowany w gore. Celem zajeé
bedzie pomiar intensywnosci $wiatta. Uwaga nie jest to pomiar jak przy pomocy $wiattomierza gdzie
jednostka sg luksy. Pomiar nastepuje w jednostkach od 1 do 100. Pomiar 100 oznacza bardzo jasno
pomiar 1 ciemno. Przypominamy uczniom o trybach pracy czujnika koloru. Jednym z nich jest pomiar
natezenia Swiatta.
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2. Natezenie Swiatta na ekranie robota

Przystepujemy do konstrukcji programu przy pomocy, ktérego bedziemy mogli wyswietla¢ wartosci
mocy Swiatta na kostce. Wazne to jest dla dalszych ¢wiczen, poniewaz w zaleznosci od sali, w jakiej
znajdujemy oraz latarki, jakiej uzywamy odczytu z czujnika moga by¢ rézne.




Nastepuje odczyt intensywnosci Swiatta, przekazanie do ikony text nastepnie na ekran EV3. Wazne, aby
zastosowac blok czekania, ktéry pozwala na odczyt bez jego ciagtej zmiany.

3. Robot reaguje na swiatto
Majac odczyty z klasy z pod stotu i z latarka skierowana w czujnik mozemy przystapic¢ do ¢wiczen.

Program, jaki tworzymy: robot jedzie do przodu w klasie. Jesli Swiecimy latarkg robot obraca sie wokét
wiasnej osi. Latarka gasnie robot nadal porusza sie w przod.
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Caty program dziata w nieskoniczonej petli. W petli pierwszej nastepuje wiaczenie silnikow na moc 20
robot porusza sie do przodu. Ruch jest do momentu jak intensywnos¢ swiatta jest mniejsza niz 60.
W przypadku wartosci odczytu powyzej 60 nastepuje wyscie z petli. Nastepuje wejscie do kolejnej petli
gdzie robot obraca sie do momentu jak intensywno$¢ s$wiatta jest powyzej 60. Zaktadam, ze
oswietlenie w klasie to warto$¢ 40 do 50 po zaswieceniu latarkg mamy 70. W ten sposdb w klasie robot
jedzie w przdd a w przypadku Swiecenia latarkg obraca sie. Wartosci graniczne wyjscia z petli trzeba
dobra¢ do warunkéw panuja w klasie i rodzaju latarki, jaki uzywamy. Wartosci te zostaty wczesniej
odczytane i zanotowane.

4. Robot reaguje na trzy intensywnosci Swiatta
Oczywiscie mozna stosowac inne ¢wiczenia z intensywnos$cig $wiatta. Jesli chcemy, aby robot

wykonywat trzy czynnosci w przedziatach oswietlania np. 0-40 41-80 i powyzej 80 niezbedne jest
zastosowanie potaczonych instrukcji warunkowych.
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Oczywiscie przedziaty mozemy mnozy¢ w zaleznosci od tego ile instrukcji warunkowych zastosujemy.
Wazne, aby przedziaty dobrac¢ do wczesniej wykonanych pomiaréw.

5. Cwiczenia
Dokonaj i zanotuj pomiar intensywnosci Swiatta w trzech miejscach na korytarzu szkolnym

Zmodyfikuj pierwszy program w taki sposdb, aby robot nie poruszat sie do momentu, kiedy nie
zaswiecimy latarka w poblizu czujnika koloru.

Zmierz natezenie $wiatta w 4 roéznych miejscach w klasie przygotuj program gdzie robot reaguje
w rézny sposéb w tych miejscach np. jedzie w przéd, tyt, skreca.



