e Budowa czujnikéw uderzenia z przodu i tytu robota
e Zatrzymanie sie przez sciang
e Robot porusza sie w przod i tyt miedzy przeszkodami.

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

Budujemy lub przygotowujemy robota podstawowego zgodnie z dotaczong do zestawu instrukcja.
Nastepnie przygotowujemy i montujemy dwa czujniki dotyku jeden skierowany wprzédd kolejny w tyt
robota. Do czujnikdédw dotaczamy belki na koricu belek mozna zamontowac inne klocki — tak, aby robot
podczas jazdy w przdd i tyt zatrzymywat sie po wcisnieciu czujnika. Robota bedziemy ustawiaé miedzy
$cianami np. na korytarzu.
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Pierwszy etap zaje¢ polega na zaprogramowaniu dojazdu do sciany i po wcisnieciu czujnika w porcie
numer 2 robot powinien zatrzymac sie. Mozna to zrealizowa¢ na kilka sposobow.
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Nastepuje wiaczenie silnikdw, robot czeka na wcisniecie czujnika dotyku w porcie numer 2. Po tym
nastepuje wytaczenie silnikow. Robot podczas jazdy do przodu jedzie z mocg 50 po dojechaniu do
$ciany nastepuje zmiana stanu czujnika i wytaczenie silnikow.

Analogiczny efekt mozemy osiggnac stosujac instrukcje petli i warunkowa.
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W petli nastepuje wiaczenie silnikdw sprawdzany jest warunek czy czujnik w porcie 2 zostat wcisniety,
jesli tak nastepuje wyscie z petli i wytaczenie silnikow.

Mozna zbudowac z uczniami analogiczny program na jazde do wstecz, przy czym moce silnikow musza
by¢ ujemne a czujnik, ktéry wytacza silniki podpiety jest do portu numer 1.



Ostatnim celem zajec jest jazda robota miedzy $cianami. Wazne, aby ustali¢ czy na poczatku robot
jedzie w przdd czy w tyt. Nie ma to znaczenia dla dziatania programu, ale przy jego projektowaniu
nalezy zachowac sekwencje: jedZ do przodu dopdki czujnik numer 2 nie zostat wcisniety = zatrzymaj
sie 2> jedz to tytu dopdki czujnik 1 nie zostat wcisniety > zatrzymaj sie. Cato$¢ powtarzaj.
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Uwaga bardzo wazne jest nazywanie petli. Domysinie kazda petla na nazwe 01. Jesli tak zostawimy to
robot po dojezdzie to pierwszej sciany wyjdzie z zewnetrznej petli i zakorczy program.

Caty program mozna rozbudowaé o dzwieki, obrazy na ekranie czy kolory $wiatet na kostce EV3.



