e Jazda po linii, zatrzymanie na kolorze niebieskim lub czerwonym
e Skret w lewo na kolorze czerwonym w prawo na niebieskim
e Jazda po labiryncie

e Komputer z oprogramowaniem LEGO EDUCATION EV3
e Zestaw edukacyjny LEGO EV3
e Tasmy izolacyjne — czarna, czerwona, niebieska.

1. Przygotowanie toru jazdy robota

Budujemy lub przygotowujemy robota podstawowego zgodnie z dotaczong do zestawu instrukcja.
Podtaczamy czujnik koloru skierowany w dét. Analogicznie jak to miato miejsce przy jezdzie po linii.
Przygotowujemy tor do jazdy dla naszego robota. Czarng tasma wyklejamy droge prostg lub z
tagodnymi tukami. Zakret w lewo sygnalizujemy czerwonym kolorem tasmy izolacyjnej, zakret w prawo
kolorem niebieskim.

Trasa moze wygladac¢ jak na schemacie. Wazne, aby kolor czarny trasy oznaczat jazde na wprost lub
tagodne zakrety. Ostre zakrety oznaczany kolorem. Zakrety te nie musza by¢ pod katem prostym,
moga by¢ tagodniejsze lub bardziej ostre nie bedzie to miato znaczenia.

2. Robot jedzie po linii i zatrzymuje sie na kolorze czerwonym lub niebieskim

Przypominamy uczniom zasade poruszania sie robota po linii, widzac kolor czarny skrecam w prawo,
nie widzac koloru czarnego w lewo. Jesli napotkam kolor czerwony lub czarny zatrzymuje sie.
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Pierwsza instrukcja warunkowa jest odpowiedzialna na jazde po czarnej linii. Kolejna instrukcja
warunkowa ma warto$¢ domysing brak koloru, w przypadku, jesli kolor bedzie niebieski lub czerwony
nastepuje wyscie z petli i wytaczenie silnikéw robota.

3. Zasada zakretu na skrzyzowaniu

Po napotkaniu koloru czerwonego lub niebieskiego robot zatrzymuje sie, czujnik koloru znajdujacy sie
z przodu robota jest teraz nad kolorem czerwonym lub niebieskim na skrzyzowaniu. Wydaje sie, ze
robot powinien skreci¢ w odpowiedniag strone i kontynuowac jazde po linii. Nic bardziej mylnego,

przeanalizujmy sytuacje z kolorem niebieskim.

Robot skrecajac w dowolny sposéb czy to tylko kotem prawym w przéd czy z pomoca kota lewego
minie gérng czerwona linie. Aby wykonac skret prawidtowo i trafi¢ na czarna linie robot po zatrzymaniu
sie na kolorze niebieskim powinien podjechaé kawatek do przodu. Potem wykonywaé zakret az do
napotkania koloru czarnego.
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Po wytaczeniu silnikdw robot jedzie jeszcze przez 1.5 obrotu két. Nastepnie domysinie skreca w prawo.
Jesli czujnik koloru znajdzie sie nad linig czarng wychodzimy z petli i wytaczamy silniki. Robot pokonat
zakret w prawo. Analogicznie przygotowujemy zakret w lewo. Warto oba programu zapisaé jako
wiasne bloki tak, aby kod catego programu byt bardziej przejrzysty.

4. W ktora strone jechaé

Na poczatku zaje¢ robot jechat po linii zatrzymat sie na kolorze niebieskim lub czerwonym,
przygotowalismy skret w lewo i prawo. Przystepujemy do konstrukcji catego programu. Aby robot
mogt rozpoznaé, w ktdra strone ma jechad skorzystamy ze zmiennej logicznej wpiszemy wartosc true
dla koloru niebieskiego i wartos¢ false dla koloru czerwonego.

|
(= "EE L
-C;P =l
@ —— :
o) =)
- 1]
e %) ol ®cge
LSBT 274
TE
SEw| mm)
g
ae 3 dol ® o-ae
\ @ | m' % lv o

Nastepnie majac gotowe bloki do jazdy w prawo lub w lewo przygotujemy caty program. Konieczne
bedzie odczytanie wartosci logicznej i przekazanie jej do instrukcji warunkowej. W przypadku wartosci
prawda robot wykona zakret w prawo, w przypadku fatszu zakret w lewo.
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Robot porusza sie po czarnej linii po tym jak czujnik znajduje sie na kolorze niebieskim zmienna
logiczna kolor przyjmuje wartos¢ true. W przypadku koloru czerwonego false. Kazdorazowo nastepuje
wyscie z petli i zatrzymanie silnikow. Odczytujemy wartos¢ logiczng kolor i przekazujemy do instrukgji
warunkowej. W przypadku wartosci prawda (kolor niebieski) wykonuje sie przygotowany wczesniej
blok zakretu w prawa strone. Caty program nalezy zapetli¢ tak, aby po wykonaniu zakretu robot
kontynuowat jazde po czarnej linii do kolejnego oznaczonego skrzyzowania.

5. Cwiczenia
Wprowadz zmienne liczace ilos¢ zakretdw w prawo i lewo na trasie robota

Dokonaj modyfikacji programu. Dodajemy trzeci kolor zielony. Po napotkaniu tego koloru robot
powinien zawracac.

Robot sygnatem dZzwiekowym Reed Green informuje o napotkanym kolorze na trasie przejazdu.



