Roboclub — problem 6

Temat: Zatrzymanie na linii

Czas trwania zajec: 2 — 3 x 45 min

Cel:
Jak za pomocq czujnika koloru zatrzymac robota w momencie, kiedy wykrywa

linie.
Jak ustawic¢ wartos¢ progowq czujnika.

Przygotowanie.

Nalezy przygotowac kolorowe arkusze papieru lub tasme klejaca, a takze kartke bialego papieru z
wydrukowana cienka czarng linia przechodzaca przez Srodek.

Wykonaj ponizsze kroki, aby sprawdzi¢ czy czujnik koloru moze poprawnie odczyta¢ wybrane kolorowe
materiaty:

1. Wiacz kostke EV3 i podlacz czujnik koloru do portu 3.
. Przejdz do aplikacji Port View i otworz ja.
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3. Uzyj prawego przycisku, aby przejs¢ do portu 3.
4

. Wartos$¢ pokazana jest natezeniem Swiatla odbitego (COL-REFLECT). Wcisnij
Srodowy przycisk, aby zmieni¢ tryb.

5. Zjedz na dot wyswietlonej listy, wybierz tryb koloru (COL-COLOR), a nastepnie skieruj czujnik na
kolorowy materiat.

6. Wyswietlana wartos¢ odpowiada nastepujacym kolorom: 0 — brak koloru; 1 — czarny; 2 — niebieski;
3 —zielony; 4 — z6kty; 5 — czerwony; 6 — bialy; 7 — brazowy.

7. Jezeli wartosc¢ nie pasuje do koloru materialu nalezy uzy¢ innego materiahu.

Plan zajec¢

1. Obudowa¢ czujnik koloru skierowany w dét i przyczepi¢ go do robota | eeaad ||
bazowego. e

2. Obejrzec instruktaz Zatrzymanie na linii, jak wykrywac czarna linie Buyoma Baskcs ==
przy uzyciu czujnika koloru. \ M s |

Tutorials (Robot Educator) — Basic (Driving Basic) — Stop at Line

3. Przecwiczy¢ ustawianie wartoSci progowej, aby czujnik koloru dostarczat jak najlepszych wynikow.
Wybrac link na 4 stronie fazy "Przetestuj".

4. W fazie "Przetestuj" znajduje sie probka programu do skopiowania.
W tej czeSci zaje¢ kazda grupa ma za zadanie opisa¢ zachowanie robota wlasnymi stowami, w czasie
dziatania programu. Opisa¢ przemyslenia na temat wlasnych obserwacji i tego w jaki sposob wiaze sie
to z blokami programowania. Notatki nalezy tworzy¢ poprzez dodawanie okienka z komentarzem z
menu na piétno.
Pomocna moze by¢ ponizsza prébka programu:




Roboclub — problem 6

Przyktadowy opis zachowania robota:
Czujnik koloru mierzy natezenie swiatta odbitego, a robot obraca sie az do zarejestrowania czarnej linii —
wtedy sie zatrzymuje.

5. Wykonac¢ ¢wiczenia z fazy "Przeksztal¢", w ktorych robot ma wykry¢ linie w jasniejszych kolorach.

6. Zadanie do wykonania:
Ustawi¢ tryb czujnika koloru tak, aby robot potrafit zatrzymac sie na niebieskiej linii.
Pomocna moze by¢ ponizsza probka prograrnu

Przyktadowy opis zachowania robota:
Czujnik koloru rejestruje kolor, robot obraca sie do momentu wykrycia koloru niebieskiego — wtedy sie

zatrzymuje.

7. Pytania do dyskusji? e aaia ) — )
a) Za co odpowiedzialny jest parametr ,,brak koloru”? b ";.Ln <= Im .|' : "'? :' o
b) Jak reaguje robot, kiedy nie moze wykry¢ zadnego wczesniej g |
zdefiniowanego koloru? L
c) Ktdry kolor odbija najwiecej swiatla? 2 \

d) Czy tatwiej byto nastawic blok czekania na zdarzenie z pomiarem
koloru, czy z pomiarem natezenia Swiatta?
e) Co zrobié, aby robot reagowat na kolor szary?



