e  Odczyt koloru

e Ruch robota w zaleznosci od odczytanego koloru
e Kolor jako warunek zatrzymania.

e Sekwencja kolorow

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

1. Reakcja robota na kolor

Budujemy lub przygotowujemy robota podstawowego zgodnie z dotaczong do zestawu instrukcja.
Podtaczamy czujnik koloru do portu numer 3. Czujnik powinien by¢ skierowany w gére tak, aby byta
mozliwos¢ odczytu kolorow klockdéw zblizanych do robota. Celem zaje¢ bedzie odczyt wybranego
koloru i ruch robota. Kolor czarny skierowany do czujnika zatrzymuje robota.

Zaczynamy od pierwszego ¢wiczenia. Robot czeka bez ruchu, po skierowaniu koloru niebieskiego do
czujnika robot wiacza silniki, jedzie do przodu. Zatrzymanie nastepuje w momencie odczytu
dowolnego koloru przez czujnik.

Robot czeka na odczyt koloru niebieskiego przez czujnik koloru. Nastepnie w petli wiacza silniki do
jazdy prosto w przéd. Warunkiem wykonywania petli jest brak odczytu koloru przez czujnik. Jesli
nastapi odczyt dowolnego koloru nastepuje wyscie z petli i zatrzymanie silnikdw.

Co by byto w przypadku zamkniecia catego programu w petle i odczycie koloru niebieskiego w czasie
jazdy?. Silniki zatrzymaja sie nastapi odczyt koloru niebieskiego i robot ruchy do przodu. Warto po
wytaczeniu silnikéw dodaé sygnat dzwiekowy, co spowoduje zatrzymanie dziatania programu przed
ponownym odczytem koloru w ikonie czekania na poczatku programu.



2. Ruch robota w zaleznosci od odczytanego koloru

Budowe program gdzie robot reaguje zgodnie z tabelg. Odczyt danego koloru pozwala na zmiane
zachowania robota. Po odczycie koloru czerwonego robot porusza sie w tyt, jesli w czasie ruchu
zostanie odczytany kolor niebieski robot ruszy to przodu

Kolor Ruch robota
Niebieski Do przodu
Czerwony Do tytu
Zielony W lewo
Zohy W prawo
Czarny Stop




Jak wida¢ program dziata réwnolegle kazda czes¢ zaczyna sie od czekania na odczyt wybranego
koloru. Nastepnie w instrukcji petli wiaczane sa silniki, moc zalezy od wybranego koloru np. przy
kolorze zo6ttym robot jedzie tukiem w prawa strone. Jesli do czujnika przytozymy dowolny kolor
nastepuje wytaczenie silnikéw, dzwiek game over i oczekiwanie przez 1 sekunde. Jedli caty program
umiescimy w nieskonczonej petli po czasie oczekiwania jednej sekundy robot ponowne czeka na
wybrany kolor, aby wykonac ruch.

3. Sekwencja koloréw przy czujniku
Postugujac sie instrukcjami warunkowymi mozemy zbudowac program, ktéry pozwoli na odczyt

konkretnej sekwencji kolorow. Przyktad czerwony - zielony - niebieski. Tylko taka sekwencja kolorow
powoduje, ze robot ruszy. Kazda pomytka sygnalizowana jest dzwiekiem.
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Program to trzy instrukcje warunkowe, kazdorazowo przy podaniu innego koloru niz wynika z
sekwencji nastepuje wyscie w petli i sygnat game over. Pierwsza instrukcja warunkowa sprawdza czy
kolor jest czerwony, jesli tak nastepuje kolejne sprawdzenie czy kolor jest zielony, na koncu nastepuje
sprawdzenie koloru niebieskiego.



4. Cwiczenia

Robot rozpoznaje 7 koloréw rozbuduj drugi program o pozostate 2 kolory np. szybko do przodu
i szybko w tyt lub zakret prawo lewo w miejscu a nie fukiem. Robot powinien w czasie jazdy wydawac
komunikaty o kierunku jazdy oraz zmieniac grafike na ekranie.

Przygotuj program, ktory rozpoznaje sekwencje: czarny, niebieski, czerwony, czarny. Prawidtowa
sekwencja koloréw powoduje jazde robota w tyt przez 3 sekundy.

Przygotuj program wyswietlajacy numery koloréw na ekranie. Jesli wyswietli sie numer 2 robot obraca
powoli prawym kotem przez 2 sekundy

Nagraj polskie odpowiedniki rozpoznawanych przez robota koloréw. Robot po odczycie wybranej
barwy wypowiada jej nazwe w jezyku polskim



