
Lego	Mindstorms	EV3	robot	
Nakon	što	je	naučio	voziti	ravno,	skretati,	pričati	 i	svijetliti,	naš	robot	je	spreman	krenuti	u	
potragu	za	žrtvama.	Pomozimo	mu	izbjeći	sudare	sa	zidovima	i	preprekama	na	putu.	
	
IZAZOV	1. Dogradi	 postojeći	 robot	 s	 ultrazvučnim	 senzorom	 (ako	 imaš	 EV3	 Education	
komplet)	ili	s	infracrvenim	senzorom	(ako	imaš	EV3	Home	komplet).	Neka	senzor	gleda	ispred	
robota.	
Na	koji	port	si	spojio	senzor?	_________________________	
	
RJEŠENJE:	 Koji	 senzor	 ćeš	 koristiti	 ovisi	 o	 EV3	 kompletu:	 u	 Education	 kompletu	 dolazi	
ultrazvučni	senzor,	dok	u	Home	kompletu	dolazi	infracrveni	senzor.	Naravno,	pojedini	senzori	
se	mogu	nabaviti	i	odvojeno.	Oba	senzora	koristit	ćemo	za	detekciju	prepreke	na	isti	način.	
Primjere	dogradnje	robota	s	ultrazvučnim	ili	infracrvenim	senzorom	možete	naći	u	uputama	
za	 slaganje	 osnovnih	 robota:	 za	 Lego	 Education	 na	 linku	
http://robotsquare.com/2013/10/01/education-ev3-45544-instruction/,	 na	 stranicama	 68-
76,	a	za	Lego	Home	na	linku	http://www.lego.com/en-gb/mindstorms/build-a-robot/track3r,	
stranice	32-35.		

	
Ultrazvučni	i	infracrveni	sensor	

Na	koji	port	si	spojio	senzor?	Kako	bi	IZAZOV	2	bio	jednostavniji,	predlažemo	spajanje	na	port	
4.	Senzori	se	uvijek	spajaju	na	portove	obilježene	brojevima	dok	se	motori	spajaju	na	portove	
obilježene	slovima.	
	
IZAZOV	2. Prepiši	program!	
Program	za	ultrazvučni	senzor:	

	
Program	za	infracrveni	senzor:	

	
Stavi	robota	na	sredinu	sobe.	Neka	je	okrenut	prema	zidu.	Pokreni	ga.	
Na	kojoj	udaljenosti	od	zida	je	robot	stao?	Izmjeri.	________________________	



Što	radi	zadnja	naredba?	
a) kaže	robotu	da	stane	
b) kaže	robotu	da	se	okrene	lijevo	
c) mjeri	10	cm	

	
RJEŠENJE:	Naredba	koja	očitava	vrijednosti	senzora	Wait	nalazi	se	u	narančastom	izborniku,	
druga	po	redu.	Ako	se	koristi	ultrazvučni	senzor,	iz	izbornika	Wait	naredbe	potrebno	je	izabrati	
Ultrasonic	 Sensor	à	 Compare	à	Distance	 Centimetres.	 Ako	 se	 koristi	 infracrveni	 senzor	
potrebno	 je	 izabrati	 Infrared	 Sensor	à	 Compare	à	 Proximity.	 Sljedeći	 podatak	 koji	 je	
potrebno	odabrati	pri	korištenju	oba	senzora	 je	želimo	 li	 reagirati	kada	 je	neka	udaljenost	
jednaka	zadanoj	(0	=),	različita	od	zadane	(1	¹),	veća	(2	>),	veća	ili	jednaka	(3	≥),	manja	(4	<)	
ili	manja	ili	jednaka	(5	≤).	Upisom	broja	u	treći	stupac	određujemo	tu	zadanu	udaljenost.	U	
ovom	izazovu	želimo	da	robot	stane	kada	udaljenost	od	prepreke	postane	manja	od	10	cm.		
U	programu,	prva	naredba	je	upravljanje	smjerom	(Move	Steering)	s	postavkom	On,	a	govori	
robotu	neka	vozi	„zauvijek“,	odnosno	sve	dok	na	senzoru	ne	očita	zadanu	vrijednost.	Zadnja	
naredba	ovog	programa	je	ponovno	upravljanje	smjerom	 (Move	Steering)	s	postavkom	Off	
koja	kaže	robotu	neka	stane	kada	je	ispunjen	uvjet	sa	senzora.	
	
Program	za	ultrazvučni	senzor:	

	

Program	za	infracrveni	senzor:	



	

Na	kojoj	udaljenosti	od	zida	je	robot	stao?	Robot	bi	trebao	stati	na	udaljenosti	oko	10	cm	od	
zida.	

Što	radi	zadnja	naredba?	a)	kaže	robotu	da	stane.		

IZAZOV	3. Promijeni	program	iz	IZAZOV	2,	tako	da	robot	stane	na	30	cm	od	zida.	Izmjeri	i	
provjeri	je	li	uspjelo.	
	
RJEŠENJE:	Kako	bi	robot	stao	30	cm	od	zida,	potrebno	je	samo	promijeniti	broj	10	u	30.	

Program	uz	korištenje	ultrazvučnog	senzora:	

	

Program	uz	korištenje	infracrvenog	senzora:	

	
IZAZOV	4. Neka	se	robot	vozi	ravno.	Na	15	cm	od	zida	neka	stane.	Nakon	toga	neka	se	
malo	vrati	unazad	(za	vraćanje	unazad	koristi	postavku	Rotations).	
Koliko	rotacija	se	robot	vozio	unazad?	__________________________	



RJEŠENJE:	Na	program	iz	prethodnog	izazova	dodajemo	jednu	novu	naredbu:	neka	se	robot	
vrati	unazad	npr.	za	1	rotaciju.		
Koliko	rotacija	se	robot	vozio	unazad?	Ovdje	se	može	upisati	proizvoljan	broj	rotacija,	ali	mi	
predlažemo	neka	robot	vozi	1	rotaciju	unazad.	Bitno	je	da	se	samo	malo	udalji	od	zida.		
Program	uz	korištenje	ultrazvučnog	senzora:	

	
Program	uz	korištenje	infracrvenog	senzora:		

	
	
IZAZOV	5. Nakon	 izvršenog	 IZAZOV	 4	 neka	 se	 robot	 okrene	 lagano	 ulijevo	 (koristi	
postavku	Degrees).	
Koliko	stupnjeva	si	postavio	kako	bi	se	robot	okrenuo	ulijevo?	________________________	
	
RJEŠENJE:	Nakon	naredbi	iz	IZAZOV	4	dodaje	se	naredba	za	okretanje	robota	na	mjestu,	oko	
svoje	osi	(kao	u	ABC	tehnike	broj	593).		

Koliko	stupnjeva	si	postavio	kako	bi	se	robot	okrenuo	ulijevo?	Predlažemo	okretanje	otprilike	
za	45°,	što	znači	upisivanje	podataka	prema	izazovima	iz	ABC	tehnike	broj	593.		

Program	uz	korištenje	ultrazvučnog	senzora:	

	

Program	uz	korištenje	infracrvenog	senzora:		

	

Vaši	podaci	se	mogu	razlikovati,	ovisno	kakav	ste	robot	složili.	
	
IZAZOV	6. Neka	se	IZAZOV	5	ponavlja	zauvijek.	
Može	li	robot	naći	izlaz	iz	sobe	kroz	vrata?					DA					NE	
Testiraj	i	izmjeri	koliko	mu	je	vremena	trebalo.	____________________	

RJEŠENJE:	Ako	želimo	neki	dio	programa	ponoviti	više	puta,	možemo	iste	naredbe	kopirati	



toliko	 puta.	 Ako	 želimo	 beskonačno	 puta	 ponavljati	 neku	 radnju	 baš	 i	 nije	 biti	 praktično	
kopirati	te	naredbe.	Korištenje	petlje	nam	omoguće	da	ne	kopiramo	iste	naredbe	više	puta,	
već	samo	obilježimo	ono	što	želimo	ponoviti.	Naredba	za	petlju	Loop	se	nalazi	u	narančastom	
izborniku,	 treća	 naredba.	 Njenim	 direktnim	 korištenjem	 u	 programu,	 ponudit	 će	 nam	
ponavljanje	 beskonačan	 broj	 puta	 (Unlimited,	 izgleda	 kao	 polegnuta	 osmica).	 Osim	 ovog	
uvjeta	ponavljanja,	petlja	se	može	ponavljati	ovisno	o	očitanju	senzora	(tipkala,	ultrazvučnog	
senzora,	 temperaturnog	 senzora	 i	 slično).	 Sve	 naredbe	 koje	 želimo	 ponavljati	 moramo	
«odvući»	unutar	oznake	za	petlju.		

	

U	našem	slučaju	program	uz	korištenje	ultrazvučnog	senzora	i	petlje	bi	izgledao	ovako:	

	

a	program	uz	korištenje	infracrvenog	senzora	ovako:		



	

Može	li	robot	naći	izlaz	iz	sobe	kroz	vrata?	DA						

Testiraj	 i	 izmjeri	koliko	mu	 je	vremena	 trebalo.	Ovo	rješenje	 je	 skroz	proizvoljno,	ovisno	o	
parametrima	koje	ste	upisali	u	svoje	programe	i	o	sobi	u	kojoj	testirate.	Možete	napraviti	 i	
malo	natjecanje,	čiji	robot	će	brže	naći	izlaz	iz	sobe.		

IZAZOV	7. Napravi	labirint	od	kutija	na	podu.	Neka	robot	nađe	izlaz!	
Hoće	li	robot	brže	naći	izlaz	ako	se	okreće	udesno	umjesto	ulijevo?	Testiraj!	
	
RJEŠENJE:	U	ovom	izazovu	nije	potrebno	mijenjati	program,	niti	 robota.	Potrebno	 je	samo	
pronaći	dovoljan	broj	kutija,	okrenutih	stolaca	i	stolova	i	napraviti	pravi	labirint	za	robote.	Ako	
imate	više	različitih	robota,	napravite	natjecanje	čiji	će	robot	brže	naći	izlaz	iz	labirinta.	

Hoće	 li	 robot	 brže	 naći	 izlaz	 ako	 se	 okreće	 udesno	 umjesto	 ulijevo?	 Kako	 bi	 to	 testirali	
potrebno	je	promijeniti	smjer	okretanja	u	posljednjoj	naredbi	programa.		

Program	uz	korištenje	ultrazvučnog	senzora:	

	

Program	uz	korištenje	infracrvenog	senzora:		

	

	


