e Budowa skanera
e Zasada dziatania
e Skanowanie obrazow i wyswietlanie na ekranie

e Komputer z oprogramowaniem LEGO EDUCATION EV3

e Zestaw edukacyjny LEGO EV3

e Dodatkowe zebatki i mate kota z zestawu klockéw dodatkowych
e Paski papieru lub papier do kasy fiskalnej

1. Budowa skanera

Przystepujemy do budowy skanera. Instrukcja jest dostepna na stronie LEGO Ilub na
parnas.teb.pl/LEGO. Aby zbudowal ploter niezbedne sa mniejsze, kota ktérych nie ma w zestawie
edukacyjnym podstawowym. Kota te mozna znalez¢ w zestawie klockow dodatkowych lub w zestawie z
maszynami prostymi. Bedzie brakowato takze 2 czarnych zebatek oraz kilku innych klocdw- wszystkie
sg w zestawie klockéw dodatkowych. Wazne, aby zanotowa¢, jakie klocki zostaty pozyczone z innych
zestawow tak, aby na koniec zaje¢ skompletowal zestawy. Na stronie 49 instrukcji jest czesc
poswiecona budowie uchwytu na pisak, w tym miejscu zamiast pisaka nalezy umiesci¢ czujnik koloru.
Mocujemy go tak, aby byt okoto 5-7 mm od papieru.

Tu umieszczamy czujnik koloru




2. Zasada dziatania skanera

Wykorzystalismy trzy silniki, w pracy skanera niezbedne sg dwa silniki, silnik do podnoszenia
i opuszczania mozemy pomingc przy analizie pracy naszego robota.

Port B — przesuwa papier (obroty dodatnie przesuwaja papier, ujemne go cofaja)

Port C — przesuwa czujnik koloru na boki

Nasz skaner bedzie wczytywat pojedyncza linie przesuwajac powoli czujnik za pomoca sinika w porcie
C. Jesli napotkamy kolor czarny nanosimy punkt w odpowiednim miejscu na ekranie. Potem nastapi
przesunigcie papieru i odczytanie kolejnej linii.

3. Odczyt pojedynczej linii

Aby nasz skaner dziatat niezbedne jest przypomnienie jak wyglada ekran naszego robota

Obroty silnika C
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| X | Obroty silnika B

127 —

Pojedyncza linia wyswietli punkty poziomo to znaczy na osi X. Silnik C ma wartosc¢ 0, jesli czujnik
napotka kolor czarny to umieszcza punkt gdzie warto$é X wyznacza stopien przesuniecia silnika w
punkcie C. Po zeskanowaniu linii silnik C wraca do punktu wyjscia.
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Resetujemy odczyt silnika C, wtaczamy silnik C. Uwaga nie mozemy wiaczy¢ silnika na okreslona liczbe
obrotéow to wstrzymuje to wykonywanie kolejnych instrukcji stad opcja On jest konieczna. W petli
umieszczamy instrukcje warunkowa, ktéra sprawdza czy czujnik widzi kolor czarny, jesli tak umieszcza
punkt na ekranie EV3. Wartos¢ x to obrét silnika w porcie C. Warunkiem wyjscia z petli jest
przekroczenie wartosci 177 przez silnik C. Po wyjsciu z petli nastepuje powr6t czujnika do pozycji
poczatkowej. Catosc trzeba zapisac jako swoj blok pod nazwa linia. Uwaga, w zaleznosci od szerokosci
papieru konieczna moze sie okaza¢ operacja matematyczna zmieniajgca odczyt silnika przed tym jak
przekazemy jg do ikony wyswietlania jako warto$¢ potozenia na ekranie.

4. Odczyt kolejnych linii
Po tym jak czujnik wroci na pozycje startowa po lewej stronie powinnismy przesunaé papier tak, aby

byt mozliwy odczyt kolejnej linii. Przy odczycie pojedynczej linii nie zwrdcilismy uwagi na opcje utozeni
punktu w poziomie — wartos¢ Y. Wartos¢ Y to obroty silnika z portu B.
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Przy pierwszej linii sinik B jeszcze sie nie obracat takze mamy wartos$¢ zero. Obracamy silnik o jeden,
dwa stopnie — papier przesuwa sie nastepuje odczyt kolejnej linii.

Bravo
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Na poczatku resetuje silnik B, blok linia wczytuje pojedyncza linie i zawraca silnik C, robot wydaje
komunikat Bravo, nastepuje przesuniecie papieru za pomoca silnika B i odczyt kolejnej linii. Program
konczy sie po wczytaniu 127 linii poziomych.



5. Cwiczenia
Napisz na papierze czarnym pisakiem PARNAS — przetestuj dziatanie skanera.
Zamiast pojedynczych punktéw wyswietlaj prostokaty, przyspieszy to dziatanie skanera

Dokonaj optymalizacji dziatania skanera poprzez poréwnanie obrotéw silnikéw i potozenia punktéw na
ekranie. Konieczna moze sie okaza¢ zmiana odczytéw za pomoca ikony matematyka.

Czy potrafisz obrdci¢ wczytywany a nastepnie wyswietlany obraz o 90 lub 180 stopni?



