e Odczyt odlegtosci dla danej mocy silnikéw
* Tabelaryczne zestawienie odlegtosci od mocy
» Tworzenie zaleznosci funkcyjnej.

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

Budujemy lub przygotowujemy robota podstawowego zgodnie z dotaczong do zestawu instrukgja.
Podtaczamy czujnik odlegtosci do portu numer 4. Bedziemy mierzy¢ odlegtosci, jakie pokonuje robot
przy statym czasie, ale dla réznych mocy silnikow. Moc silnika mozemy zmienia¢ od 1 do 100 aby
wyniki byly miarodajne proponuje zmienia¢ moc co 10. Pierwszy pomiar dla 10 potem dla 20 i tak do
100.
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Prosty program witaczajacy silniki na 5 sekund z moca 10. Odlegtosci, jakie pokonuje robot mozemy
mierzy¢ za pomoca miarki. Lepszym pomystem jest korzysta¢ z mozliwosci, jakie daje nam czujnik
odlegtosci. Umieszczamy linie startowa réwno 200 cm od $ciany. Po wytaczaniu silnikéw odczyt

czujnika wyswietlamy na ekranie.
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Po analizie prostego schematu powyzej wida¢, ze aby robot wyswietlat droge nalezy od 200 cm odjac
warto$¢ odczytu. Postuzy do tego ikona operacji matematyczne;.



Game over B
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Gorna czes¢ wiacza silnik po zatrzymaniu robot wydaje dzwiek game over. Dopiero po zatrzymaniu
nastepuje odczyt z czujnika odlegtosci. Od 200 odejmujemy wartosc i wyswietlamy na ekranie przez 5
sekund.

Wszystkie pomiary przenosimy do arkusza kalkulacyjnego i tworzymy wykres.

;niliicka odlegtosc
10 9
20 12
30 21
40 30
50 45
60 56
70 73
80 90
90 113
100 131
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Warto dodac linie trendu i przyblizy¢ zalezno$¢ wzorem funkgji. W ten sposéb mozemy obliczy¢ lub
odczyta¢ z wykresu przypuszczalne odlegtosci dla mocy silnikbw np. 25 co mozemy sprawdzic
w kolejnym eksperymencie.



