
Lego	Mindstorms	EV3	robot	
Tvoj	 robot	Spasitelj	 je	u	potrazi	za	žrtvama	potresa.	On	slijedi	crnu	 liniju	na	kojoj	se	može	
nalaziti	tražena	žrtva.	Pomozi	mu	stati	na	vrijeme	i	javiti	kada	pronađe	žrtvu.	

IZAZOV	1. Prepiši	program	u	računalo.	

	

Što	se	dogodilo	PRIJE?	

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

	

RJEŠENJE:	 Ovakvim	 povezivanjem	 je	 moguće	 natjerati	 robota	 da	 više	 radnji	 obavlja	
istovremeno	 –	 paralelno.	 Povlačenjem	 više	 linija	 (žica)	 iz	 istog	 bloka	možemo	 spojiti	 više	
blokova.	Prvo	na	zaslon	ekrana	pozicioniraj	naredbe	koje	želiš	da	robot	izvrši.	Zatim	spoji	žice:	
žice	se	spajaju	tako	da	se	klikne	lijevom	tipkom	miša	na	spojnicu	lijevog	bloka	i	miš	se	vodi	do	
spojnice	desnog	bloka.		

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

IZAZOV	2. Promijeni	 program	 iz	 prošlog	 izazova	 tako	 da	 se	 robot	 prvo	 vozi	 1	 okretaj	
kotača,	a	tek	tada	odsvira	notu	A.	
	
RJEŠENJE:	Ako	želimo	da	se	robot	prvo	vozi,	a	onda	svira,	ne	koristimo	paralelne	radnje,	već	
je	program	sličan	programima	iz	prijašnjih	brojeva	ABC	tehnike.	

	

	
IZAZOV	3. Neka	robot	istovremeno:	

• Namiguje	očima	na	ekranu	
• Vozi	se	ravno	dok	ne	primijeti	zid	–	tada	neka	stane	

Je	li	namigivanje	očima	završilo	kada	je	robot	stao?		DA			NE	



RJEŠENJE:	 Kako	 bismo	 napravili	 namigivanje	 očima	 moramo	 iz	 zelenih	 naredbi	 izabrati	
naredbu	Display	i	iz	izbornika	File	Name	izabrati	LEGO	Image	Files	à	Eyes	à	Middle	left.	Neka	
ta	slika	bude	na	zaslonu	robota	1	sekundu:	iz	narančastog	izbornika	izabiremo	Wait	naredbu.	
Namigivanje	drugim	okom	ponovno	radimo	zelenom	naredbom	Display.	Unutar	izbornika	File	
Name	sada	izabiremo	LEGO	Image	Files	à	Eyes	à	Middle	right.	I	ova	slika	mora	biti	1	sekundu	
na	 zaslonu	 što	 ćemo	 učiniti	 koristeći	 narančastu	 naredbu	Wait.	 Oko	 svih	 ovih	 naredbi	 se	
postavlja	petlja	Loop,	koja	se	ponavlja	beskonačan	broj	puta.	
Vožnju	robota	do	zida	ćemo	dobiti	koristeći	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	koristeći	dvije	žice.	

	

Je	li	namigivanje	očima	završilo	kada	je	robot	stao?		NE	

Robot	se	vozio	ravno	sve	dok	nije	naišao	na	zid.	Tada	su	motori	stali.	Namigivanje	očima	je	u	
petlji	koja	se	vrti	beskonačno	dugačko.	Premda	su	se	motori	prestali	vrtjeti	i	robot	se	prestao	
voziti,	namigivanje	očima	je	nastavljeno.	

IZAZOV	4. Neka	robot	istovremeno:	
• Namiguje	očima	na	ekranu	
• Vozi	se	ravno	

Kada	primijeti	zid	–	neka	stane	i	prestane	namigivati.	

RJEŠENJE:	Ovaj	izazov	je	vrlo	sličan	prošlome	uz	dodatak	što	se	sada	robot,	nakon	što	uoči	zid,	
mora	prestati	voziti,	ali	i	prestati	namigivati	očima	na	zaslonu.	To	znači	da	iz	jedne	paralelne	
radnje	želimo	utjecati	na	drugu	paralelnu	radnju.	

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



zaustaviti.	 Naredbu	 Loop	 Interrupt	 dodajemo	 na	 poziciju	 kada	 želimo	 djelovati	 na	
zaustavljanje	petlje.	U	ovom	slučaju	kada	detektiramo	prepreku	ispred	robota.	

	

	

	

IZAZOV	5. Neka	robot	istovremeno:	
• Namiguje	očima	na	ekranu,	
• Vozi	se	ravno,	
• Naizmjenično	svira	notu	A	i	E.	

Kada	naiđe	na	zid,	neka	stane	i	prestane	svirati,	ali	neka	nastavi	dalje	namigivati	očima.	

RJEŠENJE:	Robot	istovremeno	mora	raditi	tri	radnje:	namigivati,	voziti	se	i	svirati.	
Kako	 bi	 ovo	 mogli	 riješiti,	 moramo	 dodati	 treću	 paralelnu	 radnju,	 u	 kojoj	 će	 robot	
naizmjenično	svirati	note	A	i	E	(zelene	naredbe,	naredba	Sound,	opcija	Play	Note)	koristeći	
petlju.		
Program	sada	 sadrži	dvije	petlje.	 Svaku	od	njih	možemo	 imenovati	drugačijim	 imenima	 te	
umjesto	broja	01	napisati	02,	ili	prva_petlja,	druga_petlja	(prema	slici).	Ako	želimo	naredbom	
Loop	Interrupt	zaustaviti	samo	jednu	od	ovih	petlji,	u	gornji	desni	ugao	te	naredbe	napišemo	
ime	petlje	koju	želimo	zaustaviti.	U	našem	slučaju	druga_petlja.	



	

IZAZOV	6. Napiši	 program	 za	 robota	 koji	 slijedi	 crnu	 liniju.	 Ako	 se	 na	 crnoj	 liniji	 nađe	
prepreka	(žrtva),	neka	se	robot	zaustavi	i	proizvede	zvuk	sirene	kojom	će	obavijestiti	kako	je	
našao	traženu	žrtvu.	Kojim	senzorom	ćeš	detektirati	žrtvu	ispred	robota?		
	
Riješi	ovaj	izazov	na	dva	načina:	

• koristeći	paralelne	radnje	
• bez	paralelnih	radnji.	

	
RJEŠENJE:	Program	koji	slijedi	crnu	liniju	napisali	smo	u	ABC	tehnike	broj	596.	Sada	ga	treba	
dopuniti	kako	bi	robot	prepoznao	žrtvu	na	putu,	ne	sudario	se	s	njom	i	proizveo	zvuk	sirene.	
Prepreku	 (žrtvu)	 ispred	 robota	možemo	detektirati	ultrazvučnim	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	 prošlom	
nastavku).	
Ovaj	zadatak	možemo	riješiti	na	dva	načina.	Prvi	je	koristeći	paralelne	radnje,	od	kojih	je	prva	
radnja	u	potpunosti	jednaka	onoj	iz	ABC	tehnike	broj	596:	robot	naizmjenično	koristi	lijevi	i	
desni	kotač	kako	bi	pratio	rub	crte	između	bijele	podloge	i	crne	trake.	Ova	petlja	se	zove	01	i	
ponavlja	 se	 beskonačno	 puta.	 Druga	 paralelna	 radnja	 čeka,	 očitavajući	 udaljenosti	 od	
prepreke	 pomoću	 infracrvenog	 (ili	 ultrazvučnog)	 senzora.	 Kada	 je	 udaljenost	 od	 prepreke	
manja	od	20	cm	 (narančasta	naredba	Wait,	 Infrared	Sensor	 ili	Ultrasonic	Sensor),	pomoću	
Loop	Interrupt	prekida	se	petlja	01,	zaustavljaju	se	oba	motora	(zelena	naredba	Large	Motor),	
te	se	proizvede	zvuk	sirene	pomoću	petlje	02	(dvije	zelene	naredbe	Sound,	Play	Note).	Petlja	
02	se	ponavlja	3	puta:	opcija	Loop	naredbe	Count.	



	
Drugi	 način	 rješavanja	 ovog	 problema	 je	 bez	 korištenja	 paralelnih	 radnji.	U	 ovom	 slučaju,	
petlja	slijeđenja	crne	trake	se	mora	promijeniti,	tako	da	se	više	ne	ponavlja	beskonačan	broj	
puta,	već	se	ponavlja	sve	dok	je	udaljenost	od	prepreke	veća	od	20	cm.	Uvjet	izlaska	iz	petlje	
je	očitanje	infracrvenog	(ili	ultrazvučnog)	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	pomoću	petlje	02.	

	

	


