e Dojazd do czerwonego znacznika i zatrzymanie
e Sprawdzanie strony zakretu z uzyciem zyroskopu
e Jazda robota po trasie.

e Komputer z oprogramowaniem LEGO EDUCATION EV3

e Zestaw edukacyjny LEGO EV3
e Czarna i czerwona tasma izolacyjna

1. Przygotowanie robota i trasy przejazdu

Budujemy lub przygotowujemy robota podstawowego zgodnie z dotaczong do zestawu instrukcja.
Podtaczamy czujnik koloru do portu numer 3. Sprawdzamy prawidtowos¢ odczytu koloru czarnego i
czerwonego przez przyklejenie kawatkdw tasmy na ziemi i uruchomienie port view na kostce robota.

Przygotowujemy trase przejazdu robota, wyklejamy czarng tasma linie proste lub tagodne tuki.
Przygotowujemy zakrety o 90 stopni. Kazdy zakret oznaczamy czerwonym kolorem.

2. Jazda po linii zatrzymanie na kolorze czerwonym
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Pierwsza instrukcja warunkowa jest odpowiedzialna na jazde po czarnej linii. Kolejna instrukcja
warunkowa ma warto$¢ domysing brak koloru, w przypadku, jesli kolor bedzie czerwony nastepuje
wyscie z petli i wytaczenie silnikbw robota. Przypominamy uczniom, ze robot znajduje sie na

skrzyzowaniu, ale nie mamy pewnosci, w ktorg strone nastepuje zakret.



3. Jak zakreci¢ na skrzyzowaniu?

Robot musi podjechaé do przodu, nastepnie sprawdzi¢ czy ma jecha¢ w lewo czy w prawo. Postuzymy
sie zyroskopem, ktory bedzie sprawdzat czy kat obrotu przekroczyt 110 stopni.

Zatrzymanie w przdd kat wiekszy niz 110 obroét do linii
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Zasada jest nastepujaca. Zatrzymaj sie pojedz w przdd (w innym przypadku miniesz linie), obracaj sie
az zobaczysz kolor czarny, ale jesli kat obrotu przekroczy 110 oznacza to, ze robot pomylit strony i

nalezy wykonac zakret w druga strone.
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Na poczatku naszego programu wytaczamy silnik. Zaktadam, ze robot znajduje sie na kolorze
czerwonym. Pojazd porusza sie 0.8 sekundy do przodu. Resetujemy odczyt zyroskopu, mamy instrukcje



petli, ktéra wykonuje sie dopoki kat obrotu jest mniejszy niz 110 stopni. Instrukcja warunkowa
umieszczona w petli ma domysla wartos$¢ brak koloru, robot obraca sie w lewa strone, w przypadku,
jesdli napotka kolor czarny zapisuje wartos¢ fatsz do zmiennej logicznej w prawo i wychodzi z petli.
Oznacza to, ze robot dojechat do czarnej linii i skret powinien by¢ w lewo. Jedli robot nie znajdzie
czarnej linii po lewej stronie to odczyt zyroskopu przekroczy 110 stopni. Nastepuje wyscie z petli.
Zmienna logiczna wprawo ma wartos¢ prawda. Wykonuje sie instrukcja warunkowa skretu w prawa
strone. To wazny moment, aby oméwi¢, kiedy ta instrukcja sie wykona a kiedy nie. Jest to uzaleznione
od wartosci logicznej zmiennej wprawo — aby wykonata sie ta instrukcja wartos¢ musi by¢ true — kiedy
tak sie stanie, jesli robot nie znalazt linii po lewej stronie (jesli tak by byto wartosc jest false). Wykonuje
sie zakret w prawo do momentu az robot nie znajdzie linii czarnej. Nalezy utworzy¢ wtasny blok z wyzej
omawianego programu i przystgpi¢ do konstrukcji gotowego programu, dzieki ktéremu nasz robot
pokona trase z dowolng iloscig zakretow w dowolng strone.
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Pierwsza wewnetrzna petla o nazwie 01 jest odpowiedzialna za jazde po linii i zatrzymanie sie robota
na kolorze czerwonym. Nastepuje wykonanie bloku wektora, blok ten jest odpowiedzialny za zakret w
lewo lub prawo. Po zakrecie nastepuje zawrdcenie i robot dalej jedzie po linii. Wazne, aby zmienic
nazwe petli, jesli obie beda miaty nazwy 01 dojechanie do koloru czerwonego przerwie wykonywanie
catego programu.

4. Cwiczenia
Na koncu trasy umies¢ kolor zielony i zatrzymaj tam robota.
Policz przez ile czerwonych znacznikdéw przejechat robot.

Po skrecie robot méwi, w jakim kierunku byt zakret.

Ile razy robot skrecit w prawo a ile razy w lewo.



