e Pomiar intensywnosci swiatta
e Poszukiwanie zrédta swiatta
e Ruch robota za Zrédtem sSwiatta

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

1. Pomiar intensywnosci Swiatta

Budujemy lub przygotowujemy robota podstawowego zgodnie z dotaczong do zestawu instrukcja.
Podtaczamy czujnik koloréw do portu numer 3. Czujnik powinien by¢ skierowany w przednim kierunku
robota pod katem okoto 45 stopni, pozwoli to na poszukiwanie Swiatta przed robotem a nie nad nim.
Celem bedzie pomiar intensywnosci swiatta. Uwaga nie jest to pomiar jak przy pomocy $wiattomierza
gdzie jednostka sa luksy. Pomiar nastepuje w jednostkach od 1 do 100. Pomiar 100 oznacza bardzo
jasno pomiar 1 ciemno. Warto przypomnieé jak przekazaé¢ wartos¢ pomiaru na kostke w celu jego

odczytu.
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Nastepuje odczyt intensywnosci $wiatta, przekazanie do ikony text nastepnie na ekran EV3. Wazne, aby
zastosowac blok czekania, ktory pozwala na odczyt bez jego ciggtej zmiany.

2. Poszukiwanie zrodta swiatta.

r’ Swiatto latarki

Zaktadamy, ze robot poszukuje zrodta Swiatta powyzej 60. W tym celu robot powoli obraca sie do

momentu az czujnik koloru poda natezenie $wiatta powyzej 60. Nastepuje zatrzymanie robota.



Na poczatku programu nastepuje wiaczenie silnikow, robot obraca sie wolno w prawa strone. W
instrukcji petli sprawdzany jest warunek czy intensywnos$¢ Swiatta przekracza wartos¢ 60. Jesli tak
nastepuje wyscie z petli i zatrzymanie silnikdw. Robot jest ustawiony w kierunku swiatta.

3. Jasno jade, ciemno zatrzymuje sie

W przypadku intensywnosci Swiatta powyzej 60 robot porusza sie. Jesli bedzie ciemniej (odczyt 60 lub
mniej) robot pozostaje bez ruchu. Zastosujemy dwie petle, w pierwszej sprawdzamy czy intensywnos¢
jest wieksza, niz 60 jesli tak wtaczamy silniki i robot porusza sie. Jesli intensywnos¢ bedzie nizsza lub
réwna 60 to nastepuje wyscie z petli 01 i wytaczenie silnikéw. Robot czeka do momentu intensywnosci
ponizej lub réwnej 60. Jesli Swiatto bedzie intensywniejsze nastepuje powrdt po poczatku programu.
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Uwaga wartosc 60 nalezy zmienié. Zalezy to od oswietlenia klasy oraz zastosowane;j latarki.



4. Po zatrzymaniu sie robot szuka swiatta

Co jesli chcemy, aby robot zatrzymaniu sie poszukiwat swiatta? Nalezy wykona¢ ruch w lewo sprawdzi¢
intensywnos¢, jesli jest jasno jedziemy, jesli nie wykonujemy ruch w prawo, jesli jest jasno jedziemy. W
przypadku, jesli nie bedzie jasno robot porusz sie w lewo i prawo do momentu az znajdzie intensywne
oswietlenie w jego kierunku.
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Nastepuje obrét robota w lewo, jesli intensywnosé jest powyzej 60 wychodzimy z petli i robot jedzie. W
przeciwnym razie nastepuje obrét w prawo (uwaga 2 razy wiekszy kat obrotu niz w lewa strone — w ten
sposob sprawdzamy strone na prawo od pierwotnego kierunku). Po obrocie w prawa strone kolejny raz
sprawdzamy poziom Swiatta.

5. Cwiczenia

Korzystajac z wczesniejszych programoéw spraw, aby robot poszukat zrodta Swiatta, nastepnie jechat,
jesli swiatto bedzie stabsze robot poszukuje zrédta na prawo i lewo od kierunku jazdy.

W przypadku swiatta bardzo jasnego (powyzej 80) robot porusza sie szybciej.

Podczas poszukiwania w lewa i prawa strone dodaj timer. Jesli czas przekroczy 50 sekund robot
ponownie poszukuje Swiatta petnym obrotem.

Robot podczas jazdy przy jasnym swietle zmienia grafike na ekranie i Swiatta na czerwone.



