e Jazda robota po linii
e Zatrzymanie przed przeszkoda
e Powro6t robota po linii

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

e (Czarna tasma izolacyjna lub plansza z torem

e Przeszkoda np. mate pudetko

Budujemy lub przygotowujemy robota podstawowego zgodnie z dotaczong do zestawu instrukcja.
Podtaczamy czujnik odlegtosci do portu numer 4 oraz czujnik koloru do portu numer 3. Czujnik koloru
montujemy okoto 0.5 cm w kierunku ziemi. Wyklejamy tor w postaci kota. Na poczatek przypominamy
uczniom zasade jazdy po linii.

Domyslnie robot skreca w lewo, widzac kolor czarny skreca w prawo. To oznacza, ze robot jedzie po
prawej stronie czarnej tasmy. To bardzo wazna informacja, poniewaz jesli postawimy robota tak, ze
czujnik znajdzie sie po lewej stronie czarnej tasmy robot caty czas bedzie skrecat w lewa strone.

Kolejnym etapem bedzie ustawienie przeszkody na torze i dodanie kolejnej instrukcji warunkowej,
ktdra zatrzyma robota przed przeszkoda.
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Wida¢, ze kolejna instrukcja warunkowa dziata przy pomocy czujnika odlegtosci. Jesli odczyt z czujnika
jest mnigjszy niz 20 cm nastepuje wyscie z petli i zatrzymanie robota.

Teraz omawiamy z uczniami zasade powrotu robota. Robot po napotkaniu przeszkody powinien
zmienic¢ kierunek jazdy. Jedli jechat w lewa strone zatrzymuje sie obraca i kontynuuje jazde po linii w
prawg strone.

Robot obraca sie w prawo
\ czekamy na czarng linie
robot ustawia sie po prawej

stronie taSmy w przeciwnym

kierunku

Wazne, aby program byt uniwersalny i za kazdym razem po pojawieniu sie przeszkody robot zawraca.
Robot jedzie po prawej stronie tasmy i kierunek jazdy nie ma tu znaczenia. Optymalnym rozwigzaniem
bedzie obrét w prawo do momentu zobaczenia linii czarnej. Potem kontynuujemy jazde prawa strong
tasmy w przeciwnym kierunku.
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Zawracanie umieszczone jest w petli. Domyslnie robot skreca w prawo (w miejscu) w przypadku, gdy
odczyt z czujnika koloru bedzie rowny czarny wtedy nastepuje wyscie z petli i powrdt do jazdy po linii
(petla zewnetrzna). Program dziata uniwersalnie nie ma znaczenia kierunek jazdy robota po okregu.
Wazne jest tylko, aby robot jezdzit po prawej stronie tasmy. Mozna poleci¢ uczniom przebudowe
programu tak, aby robot jechat po lewej stronie tasmy.



