* Rozpoznawanie koloréw
» Dojazd do linii

*  Komputer z oprogramowaniem LEGO EDUCATION EV3
e Zestaw edukacyjny LEGO EV3
» Czarnatasma izolacyjna

Budujemy lub przygotowujemy robota podstawowego zgodnie z dotaczong do zestawu instrukgja.
Podtaczamy czujnik koloru do portu numer 4.

Na poczatku zaje¢ uczniowie, w oparciu o wiedze z poprzednich zaje¢ przygotowujs, program
rozpoznajacy kolory. Efekt mozna zrealizowac na kilka sposobow. Pierwszy sposob to ukfad instrukcji
warunkowych nastepujacych po sobie. Jesdli widzisz kolor zielony méw green, jesli widzisz kolor
czerwony mow red itd.
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Na schemacie powyzej wida¢ ze czujnik podtaczony jest do portu 1. Warto zwréci¢ uwage, ze jesli
kostke podtaczymy pod komputer to program automatycznie dobiera numer portu do czujnika, w
innym przypadku przyjmuje warto$¢ domysla, jakim jest port 3 dla czujnika koloru. Jest to czesty btad,
ktory powoduje, ze programy nie dziataja prawidtowo. Dodatkowo wida¢, ze kazdemu kolorowi
odpowiada odpowiedni numer np. kolor czerwony jest widziany i przekazywany przez czujnik jako
cyfra 5.

Realizujemy z uczniami to samo zatozenie, ale w inny sposéb.
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Wida¢ ze korzystamy z petli i jednej instrukgji switch. Bardzo waznym jest zaznaczenie wartosci
domysinej — w naszym przypadku brak koloru. Jesli tego nie zrobimy, a zaznaczymy inny kolor robot
przez caty czas bedzie méwit nazwe wybranego koloru w przypadku nie rozpoznania lub nie
przytozenia do czujnika innego koloru.

Ostatnim etapem zaje¢ jest dojazd do linii i zatrzymanie. Warto zaopatrzy¢ sie w tasmy izolacyjne
roznych koloréw (dos¢ szerokie). Robot rozpoznaje czarny, czerwony, niebieski kolor tasm izolacyjnych.
Nie jest to duzy wydatek, a pozwala przeprowadzi¢ szereg ciekawych ¢wiczen.

Tasme przyklejamy do poditogi i przystepujemy do oméwienia celu éwiczenia. Root jedzie prosto po
dojezdzie do czarnej linii zatrzymuje sie. Ponizej kilka mozliwosci realizacji zadania.
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Uruchamiamy silniki, w petli pytamy, czy robot widzi kolor czarny, jesli tak wytaczamy silniki i

wychodzimy z petli.
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Duzo prostsze rozwigzanie tego samego celu. Wtgczamy silniki, czekamy az robot zobaczy kolor

czarny. Na koncu wytaczamy silniki napedowe.

Warto nadmieni¢, ze kazdy uczen bedzie prébowat réznych mozliwych rozwigzan. Nie warto podawacé
gotowych rozwigzan a zacheci¢ do eksperymentowania, proby wyszukania bteddéw, naprowadzac

ucznia przez pokazanie mozliwych btedéw.



