Lego Mindstorms EV3 robot

Tvoj robot Spasitelj je u potrazi za Zzrtvama potresa. On slijedi crnu liniju na kojoj se moze
nalaziti traZzena Zrtva. Pomozi mu stati na vrijeme i javiti kada pronade Zrtvu.

1IZAZOV 1. Prepisi program u racunalo.
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Sto se dogodilo PRIJE?

a) Robot se vozio.
b) Robot je odsvirao notu A.
c) Robot se vozio i svirao istovremeno.

RJESENJE: Ovakvim povezivanjem je moguée natjerati robota da vise radnji obavlja
istovremeno — paralelno. Povlacenjem viSe linija (Zica) iz istog bloka moZzemo spojiti vise
blokova. Prvo na zaslon ekrana pozicioniraj naredbe koje Zelis da robot izvrsi. Zatim spoji Zice:
Zice se spajaju tako da se klikne lijevom tipkom miSa na spojnicu lijevog bloka i mi$ se vodi do
spojnice desnog bloka.

Sto se dogodilo PRIJE? c) Robot se vozio i svirao istovremeno.

1ZAZOV 2. Promijeni program iz proslog izazova tako da se robot prvo vozi 1 okretaj
kotaca, a tek tada odsvira notu A.

RJESENJE: Ako Zelimo da se robot prvo vozi, a onda svira, ne koristimo paralelne radnje, ve¢
je program sli¢an programima iz prijasnjih brOJeva ABC tehnike.
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1ZAZOV 3. Neka robot istovremeno:
e Namiguje oCima na ekranu
e Vozi se ravno dok ne primijeti zid — tada neka stane

Je li namigivanje o¢ima zavrsilo kada je robot stao? DA NE



RJESENJE: Kako bismo napravili namigivanje o¢ima moramo iz zelenih naredbi izabrati
naredbu Display i iz izbornika File Name izabrati LEGO Image Files =2 Eyes = Middle left. Neka
ta slika bude na zaslonu robota 1 sekundu: iz narancastog izbornika izabiremo Wait naredbu.
Namigivanje drugim okom ponovno radimo zelenom naredbom Display. Unutar izbornika File
Name sada izabiremo LEGO Image Files = Eyes - Middle right. | ova slika mora biti 1 sekundu
na zaslonu $to ¢emo uciniti koriste¢i narancastu naredbu Wait. Oko svih ovih naredbi se
postavlja petlja Loop, koja se ponavlja beskonacan broj puta.

VoZnju robota do zida éemo dobiti koristeci naredbe: vozi ravno (Move Steering, opcija ON),
naredba Wait (opcija Infrared Sensor ili Ultrasonic Sensor, sve dok je udaljenost manja od 15
cm), te zaustavljanje motora (Move Steering, opcija OFF).

Ove dvije radnje paralelno povezujemo na Start naredbu koristeci dvije Zice.
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Je li namigivanje o¢ima zavrsilo kada je robot stao? NE

Robot se vozio ravno sve dok nije naiSao na zid. Tada su motori stali. Namigivanje o¢ima je u
petlji koja se vrti beskonacno dugacko. Premda su se motori prestali vrtjeti i robot se prestao
voziti, namigivanje o¢ima je nastavljeno.

1ZAZOV 4. Neka robot istovremeno:
e Namiguje oCima na ekranu
e \Vozise ravno
Kada primijeti zid — neka stane i prestane namigivati.

RJESENJE: Ovaj izazov je vrlo sli¢an pro$lome uz dodatak $to se sada robot, nakon $to uodi zid,
mora prestati voziti, ali i prestati namigivati o¢ima na zaslonu. To znaci da iz jedne paralelne
radnje Zelimo utjecati na drugu paralelnu radnju.

Svaka petlja koju smo do sada koristiliimala je svoju oznaku — broj iznad strelice koja oznacava
petlju je ime petlje. Inicijalno se taj broj postavlja u 01. Ako Zelimo na silu zaustaviti petlju, iz
nekog drugog dijela programa, moramo koristiti naredbu Loop Interrupt (peta ikona u
narancastim naredbama), te u njezin gornji desni ugao upisati ime petlje koju Zelimo



zaustaviti. Naredbu Loop Interrupt dodajemo na poziciju kada Zelimo djelovati na
zaustavljanje petlje. U ovom slucaju kada detektiramo prepreku ispred robota.
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IZAZOV 5. Neka robot istovremeno:
e Namiguje o¢ima na ekranu,
e \Vozise ravno,
e Naizmjenic¢no svira notu Ai E.
Kada naide na zid, neka stane i prestane svirati, ali neka nastavi dalje namigivati o¢ima.

RJESENJE: Robot istovremeno mora raditi tri radnje: namigivati, voziti se i svirati.

Kako bi ovo mogli rijesiti, moramo dodati tre¢u paralelnu radnju, u kojoj ée robot
naizmjenicno svirati note A i E (zelene naredbe, naredba Sound, opcija Play Note) koristedi
petlju.

Program sada sadrzi dvije petlje. Svaku od njih moZzemo imenovati drugacijim imenima te
umjesto broja 01 napisati 02, ili prva_petlja, druga_petlja (prema slici). Ako Zelimo naredbom
Loop Interrupt zaustaviti samo jednu od ovih petlji, u gornji desni ugao te naredbe napisemo
ime petlje koju Zelimo zaustaviti. U naSem slucaju druga_petlja.
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IZAZOV 6. Napisi program za robota koji slijedi crnu liniju. Ako se na crnoj liniji nade

prepreka (Zrtva), neka se robot zaustavi i proizvede zvuk sirene kojom ¢ée obavijestiti kako je
nasao trazenu Zrtvu. Kojim senzorom ¢e$ detektirati Zrtvu ispred robota?

Rijesi ovaj izazov na dva nacina:

e koristedi paralelne radnje
e bez paralelnih radnji.

RJESENJE: Program koji slijedi crnu liniju napisali smo u ABC tehnike broj 596. Sada ga treba
dopuniti kako bi robot prepoznao Zrtvu na putu, ne sudario se s njom i proizveo zvuk sirene.
Prepreku (Zrtvu) ispred robota moZemo detektirati ultrazvucnim senzorom ili infracrvenim
senzorom. Ako tvoj robot trenutno nema taj senzor, ugradi ga i spoji na port 4. Senzor neka
gleda ispred robota. Senzor boje gleda prema tlu i spojen je na port 3 (kao u proslom
nastavku).

Ovaj zadatak mozemo rijesiti na dva nacina. Prvi je koristeci paralelne radnje, od kojih je prva
radnja u potpunosti jednaka onoj iz ABC tehnike broj 596: robot naizmjenicno koristi lijevi i
desni kotac kako bi pratio rub crte izmedu bijele podloge i crne trake. Ova petlja se zove 01 i
ponavlja se beskonaéno puta. Druga paralelna radnja ¢eka, ocitavajuc¢i udaljenosti od
prepreke pomocu infracrvenog (ili ultrazvuénog) senzora. Kada je udaljenost od prepreke
manja od 20 cm (narancasta naredba Wait, Infrared Sensor ili Ultrasonic Sensor), pomocu
Loop Interrupt prekida se petlja 01, zaustavljaju se oba motora (zelena naredba Large Motor),
te se proizvede zvuk sirene pomocu petlje 02 (dvije zelene naredbe Sound, Play Note). Petlja
02 se ponavlja 3 puta: opcija Loop naredbe Count.



Drugi nacin rjeSavanja ovog problema je bez koristenja paralelnih radnji. U ovom slucaju,
petlja slijedenja crne trake se mora promijeniti, tako da se viSe ne ponavlja beskonacan broj
puta, vec se ponavlja sve dok je udaljenost od prepreke veéa od 20 cm. Uvjet izlaska iz petlje
je ocitanje infracrvenog (ili ultrazvu¢nog) senzora (opcija naredbe Loop je Ultrasonic Sensor ili
Infrared Sensor). Ako je udaljenost manja od 20 cm, motori se zaustavljaju, te se proizvede
zvuk sirene pomocu petlje 02.
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