
Lego	Mindstorms	EV3	robot	
U	ovom	broju	ćemo	se	pozabaviti	matematikom.	Napravit	ćemo	robota	kojem	ćemo	brzinu	mijenjati	
pritiskom	na	tipkalo	i	pri	tome	koristiti	varijable.		
Prvi	korak	je	ugradnja	tipkala	(engl.	touch).	Spojit	ćemo	ga	na	port	1.	Neka	tipkalo	ostane	u	zraku,	kao	
daljinski	upravljač.	Robot	može	reagirati	kada	se	tipkalo	pritisne,	otpusti	ili	kada	se	udari.	

	
	
IZAZOV	1. Napravi	program	koji	će	pokrenuti	robota	kada	se	pritisne	tipkalo.	
RJEŠENJE.	 Čekanje	 na	 pritisak	 tipkala	 ćemo	dobiti	 pomoću	narančaste	 naredbe	Wait.	U	 izborniku	
izaberemo	Touch	Sensor	à	Compare	à	State.		

	
S	 obzirom	 da	 želimo	 da	 se	 robot	 pokrene	 kada	 se	 tipkalo	 pritisne,	 izaberemo	 opciju	 1	 pritisnuto	
(Pressed).		

	
U	nastavku	programa	imamo	vožnju	robota	1	okretaj	motora	ravno	naprijed.	

	 	
	
IZAZOV	2. Neka	se	robot	vozi	ravno	naprijed	sve	dok	je	tipkalo	pritisnuto.	
RJEŠENJE.	U	prethodnom	programu	promijenimo	naredbu	za	vožnju	ravno	u	On.	Dodamo	još	jednu	
Wait	naredbu	s	postavkama	Touch	Sensor	à	Compare	à	 State,	ali	ovaj	puta	 izaberemo	opciju	0	



Otpušteno	(Released).	Na	kraju	zaustavimo	motore	Move	Steering,	Off.	

	
	
IZAZOV	3. Promijeni	 prošli	 program	 tako	da	 robot	 kreće	pritiskom	na	 tipku,	 ali	 se	 i	 zaustavlja	
pritiskom	na	tipku.	
RJEŠENJE.	Direktna	promjena	druge	Wait	naredbe	u	opciju	1	Pritisnuto	dovest	će	do	toga	da	robot	
uopće	ne	krene.	Robot	primijeti	kada	se	pritisne	tipka	 i	 to	poveže	sa	svim	pojavljivanjem	naredbe	
Wait	à	 Touch	à	 1	Pritisnuto.	Kako	bismo	 ipak	pokrenuli	 robota,	moramo	promijeniti	 opciju	u	2	
Udareno	(Bumped).	Sada	će	robot	na	udarac	po	tipkalu	krenuti,	a	kada	se	tipkalo	udari	drugi	puta,	
robot	će	stati.	

	
	
	
IZAZOV	4. Neka	program	prebroji	koliko	je	puta	pritisnuto	tipkalo.	Broj	pritisaka	neka	ispiše	na	
zaslon.		
RJEŠENJE.	Kako	bismo	ovo	uspjeli	napraviti,	moramo	uvesti	novi	pojam:	VARIJABLA.	
Varijable	možete	zamisliti	kao	čuvari	mjesta	u	računalu:	zamišljeni	broj	zamijenimo	s	nekim	imenom.	
Svaki	sljedeći	puta	kada	želimo	upotrijebiti	taj	broj	koristimo	njegovo	ime.	Čim	sljedeći	puta	imenu	
pridružimo	neku	novu	vrijednost,	stara	vrijednost	će	biti	zaboravljena.		
U	Lego	EV3	se	koristi	 ista	naredba	za	definiranje	varijable,	pridruživanje	neke	vrijednosti	 ili	čitanje	
njene	vrijednosti.	Vrijednosti	varijabli	se	ne	mogu	prenositi	između	programa.	Jednom	kada	program	
završi,	varijable	se	zaboravljaju.	
Za	početak	definirajmo	varijablu	i	pohranimo	u	nju	vrijednost	5.	Naredba	Variable	nalazi	se	u	crvenom	
izborniku	Data	Operations.	Pri	upisivanju	podataka	u	varijablu	odabiremo	opciju	Write.	Kako	ovaj	puta	
baratamo	brojevima,	 izabiremo	Numeric.	Početnu	vrijednost	upisujemo	u	opciju	Value.	U	gornjem	
desnom	uglu	upisujemo	ime	naše	varijable.	Ovdje	je	to:	«tipka».		
	

	
Ispišimo	sada	vrijednost	na	zaslon	robota.	Prvi	korak	je	pročitati	vrijednost	koja	piše	u	varijabli.	To	
znači	da	ponovno	koristimo	crvenu	naredbu	Variable,	ali	ovaj	puta	u	Read	modu:	Read	à	Numeric.	
Za	 ispis	na	zaslon	koristimo	zelenu	naredbu	Display:	Text	à	Pixels,	uz	 izbor	povezivanja	žicama	(u	
desnom	uglu	izbor	Wired).	Pomoću	žute	žice	povežemo	naredbu	Variable	i	ispis	na	zaslon.	Broj	5	se	
ispisuje	na	sredinu	zaslona.	Ukoliko	želimo	zadržati	sliku	dulje	na	zaslonu	(npr.	2	sekunde),	dodamo	
narančastu	naredbu	Wait	à	Time.		
	

	
Promijenite	program	tako	da	se	na	zaslon	ispiše	broj	0.	



	
	
Povećajmo	sada	taj	broj	za	1.	Prvi	korak	je	čitanje	vrijednosti	varijable	«tipka».	To	znači	da	ponovno	
uzimamo	 crvenu	 naredbu	 Variable,	 ali	 ovaj	 puta	 u	 modu	 Read	à	 Numeric.	 Toj	 varijabli	 želimo	
povećati	vrijednost	za	1,	tj.	želimo	zbrajati	dva	broja:	jedan	broj	je	vrijednost	varijable,	drugi	broj	je	1.	
Matematičke	operacije	izvršavamo	pomoću	crvene	naredbe	Math	(peta	po	redu	u	izborniku	crvenih	
naredbi).	U	izborniku	biramo	operaciju	koju	želimo	izvršiti:	zbrajanje	(Add),	oduzimanje	(Subtract),	
dijeljenje	 (Divide),	 množenje	 (Multiply),	 apsolutna	 vrijednost	 (Absolute	 Value),	 kvadratni	 korijen	
(Square	Root),	potencija	(Exponent)	i	napredno	(Advanced)	gdje	možemo	sami	definirati	matematički	
izraz	 koji	 želimo	 riješiti.	U	 našem	 slučaju	 biramo	 zbrajanje.	 Pri	 tome	 će	A	 biti	 vrijednost	 varijable	
«tipka»	(povežite	žutom	žicom	iz	Value	varijable),	a	u	B	ćemo	upisati	broj	1.		
	

	
	
Rezultat	 ćemo	 ispisati	 na	 zaslon	 robota	 (kao	 i	 prije:	 zelena	 naredba	 Display	à	 Text	à	 Pixels	 i	
narančasta	naredba	Wait	à	Time	à	2	sekunde).	

	
	
Promijenimo	sada	program	tako	da	se	nova	vrijednost	prvo	zapiše	u	varijablu	«tipka»,	pa	tek	onda	
ispiše	 na	 zaslonu.	Da	 bismo	 to	 učinili,	moramo	dodati	 još	 jednu	naredbu	Variable,	mod	Write	à	
Numeric,	i	povezati	ju	žutom	žicom	sa	izlazom	naredbe	Math.	Ukoliko	želimo	tu	vrijednost	ispisati	na	
zaslon	 robota,	moramo	dodati	 još	 jednu	naredbu	Variable,	mod	Read	à	Numeric	 i	povezati	 ju	 sa	
naredbom	Display	i	Wait.		

	
Neka	robot	sada	broji	do	10.	To	možemo	napraviti	kopiranjem	zadnjih	6	naredbi	još	devet	puta.	Ili	
možemo	koristiti	narančastu	naredbu	Loop,	i	zadnjih	šest	naredbi	ubaciti	u	petlju.	Petlja	radi	u	modu	
Count	i	ponavlja	se	1	puta.	



	
I	 ostao	 je	 samo	 još	 jedan	 korak	 do	 izvršenja	 početno	 zadanog	 izazova:	 brojanje	 koliko	 je	 puta	
pritisnuto	 tipkalo.	 Potrebno	 je	 dodati	 naredbu	 za	 njega.	 Nakon	 pritiska	 tipkala	 želimo	 trenutnu	
vrijednost	varijable	«tipka»	povećati	za	broj	1.	Tipkalo	dodajemo	na	početak	petlje	u	načinu	rada	2	
udareno	(Bumped).	Svakim	pritiskom	tipkala	na	zaslonu	ekrana	će	2	sekunde	pisati	koliko	smo	puta	
pritisnuli	tipkalo.	Petlja	se	ponavlja	10	puta,	što	znači	da	maksimalno	10	puta	možemo	pritisnuti	tipku.	
	

	
	
Promijenimo	sada	program	tako	da	se	petlja	vrti	10	sekundi	(opcija	Time,	10	sekundi),	a	program	broji	
koliko	smo	ukupno	puta	pritisnuli	tipku.	Pri	tome	nećemo	držati	svaki	broj	2	sekunde	na	zaslonu,	već	
sve	dok	se	ne	pritisne	tipkalo	ponovno.	Nakon	završetka	petlje,	na	zaslon	ispišimo	koliko	smo	ukupno	
puta	pritisnuli	tikalo	i	tu	vrijednost	zadržimo	2	sekunde	na	zaslonu.		

	
Napravite	malo	natjecanje,	koliko	najviše	puta	možete	pritisnuti	tipkalo	u	10	sekundi?	
	
IZAZOV	5. Neka	se	robot	vozi	ravno	naprijed	onoliko	okretaja	motora	koliko	 je	puta	pritisnuto	
tipkalo	unutar	5	sekundi.	
RJEŠENJE.	 Malo	 ćemo	 pojednostaviti	 program	 iz	 prošlog	 izazova:	 izbrisati	 ispisivanje	 na	 zaslon.	
Trajanje	 petlje	 ćemo	 skratiti	 na	 5	 sekundi.	 Na	 kraj	 programa,	 nakon	 petlje,	 dodajemo	 čitanje	 iz	
varijable	(Variable	à	Read	à	Numeric),	te	pokretanje	motora	(Move	Steering	à	On	for	Rotations).	
Žutom	žicom	povežemo	vrijednost	varijable	s	brojem	okretaja	motora.		



	
Testirajte	 robota	 dva	 puta:	 prvi	 puta	 brzo	 pritišćite	 tipkalo,	 drugi	 puta	 jako	 polako.	Možete	 li	 se	
dogoditi	da	robot	čeka	više	od	5	sekundi	prije	nego	krene	voziti?	
Odgovor	je	da.	Jer	da	bi	petlja	bila	gotova,	moramo	pritisnuti	tipkalo,	vrijednosti	varijable	se	moraju	
promijeniti.	Ako	jako	dugo	čekamo	između	pritiska	tipke,	robot	će	nas	čekati.	Da	bismo	ipak	izašli	iz	
petlje	neovisno	o	tome	jesmo	li	pritisnuli	tipkalo	ili	ne,	petlju	moramo	malo	preurediti.	Uvjet	izlaska	
moramo	postaviti	na	beskonačno	(Unlimited).	Zatim	moramo	dodati	paralelnu	radnju.	U	toj	paralelnoj	
radnji	 imamo	 samo	 jedan	mjerač	 vremena	 (Wait	 naredba	postavljena	na	 5	 sekundi)	 i	 naredba	 za	
izlazak	iz	petlje	(narančasta	naredba	Loop	interrupt,	prema	ABC	tehnike	broj	598).	Kada	robot	odbroji	
5	sekundi	prekinut	će	petlju	neovisno	o	tome	jesmo	li	pritisnuli	tipkalo	ili	ne.	

	
IZAZOV	6. Promijenite	prethodni	program	tako	da	se	robot	vozi	brzinom	koja	je	10	puta	veća	od	
broja	pritiska	tipkala.	
RJEŠENJE.	Prvo	što	moramo	promijeniti	u	prethodnom	izazovu	je	matematička	operacija	u	naredbi	
Math.	Postavljamo	ju	u	Multiply.	Vrijednost	varijable	moramo	pomnožiti	sa	10,	tako	da	pod	vrijednost	
B	upisujemo	10.	Nakon	 izlaska	 iz	petlje	 stavljamo	naredbu	motora	 i	pročitanu	vrijednost	varijable	
žutom	žicom	povezujemo	s	brzinom	motora.	Postavimo	5	rotacija	motora	kako	bismo	stigli	primijetiti	
brzinu	kojom	se	robot	kreće.	
Pokretanjem	programa	u	ovom	trenutku	primijetili	biste	kako	se	robot	uopće	nije	pokrenuo.	Razlog	
leži	u	početnoj	vrijednosti	varijable	«tipka».	Ona	je	postavljena	na	0.	Svakim	množenjem	sa	brojem	
10,	 vrijednost	varijable	 i	dalje	ostaje	0.	 Zato	 je	potrebno	 inicijalnu	vrijednost	 (početnu	vrijednost)	
varijable	«tipka»	postaviti	na	1.	

	
	
	
	
	
	


