Lego Mindstorms EV3 robot

Nakon Sto smo u proslom broju vidjeli kako na zaslon robota ispisivati vrijednosti oitanja senzora, u
ovom broju éemo nastaviti s prenoSenjem podataka i vidjeti moZe li nas robot pratiti i moze li sam
izabrati treba li skrenuti lijevo ili desno.

IZAZOV 1. Neka tvoj robot slucajno izabere brzinu kojom ée se kretati. Brzine neka budu izmedu
30 prema naprijed i 20 prema unazad.

RJESENJE: Kako bi robot slu¢ajno izabrao brzinu koristimo novu naredbu operacije s podacima
Random —slucajna vrijednost (posljednja u redu crvenih naredbi). Koristeéi ovu naredbu robot ¢e sam
zamisliti jedan broj. Jedino $to mu moramo zadati su granice izmedu kojih taj broj mora biti: najniza
vrijednost i najvisa vrijednost. Ova naredba je kao da ste bacili kockicu u Covje&e, ne ljuti se. Nikad ne
znate koji ¢ete broj dobiti. Tako i ovdje, svakim pokretanjem robota on se moze drugacije kretati.

najniza vrijednost
najvisa vrijednost

v

slu¢ajna vrijednost

U nasem izazovu slucajni broj koji Zelimo dobiti mora biti izmedu -20 (najveéa brzina unazad) i 30
(najveca brzina prema naprijed). Slucajna vrijednost koju dobijemo ¢e biti brzina naseg robota. Za
kretanje robota koristimo zelenu naredbu Move Steering, On for Seconds u trajanju 1 sekunde. Brzinu
povezujemo Zutom Zicom sa slucajnom vrijednosti prethodne naredbe. Dodajemo Wait naredbu u
trajanju 1 sekunde kako bismo imali vremena primijetiti Sto se dogada. Cijeli ovaj program se ponavlja
u beskonacnoj petlji.
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Nakon pokretanja, primijetit ¢ete kako robot svaku sekundu mijenja brzinu kretanja, pa ¢ak i smjer,
malo unaprijed, malo unazad.

1IZAZOV 2. Kako bismo lakse otkrili kojom brzinom robot vozi, ispiSite na zaslon robota tu sluc¢ajnu
vrijednost brzine.

RJESENJE: U proslom broju ABC tehnike smo ispisivali vrijednosti senzora na zaslon robota. Ovdje
¢emo koristiti istu zelenu naredbu Display, a tekst koji se ispisuje e biti Slucajna vrijednost crvene
naredbe Random. Primijetite kako Zutim Zicama moZemo jednu vrijednost povezati na viSe mjesta:
slu¢ajna vrijednost Random naredbe se koristi i pri ispisu na zaslon i kao brzina kretanja robota.
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IZAZOV 3. Promijenite program tako da brzina robota bude konstantna 50, ali neka smjer gibanja

bude slucajna vrijednost.
RJESENJE: Jedina razlika u odnosu na prosli izazov je $to smo sada slucajnu vrijednost Random
naredbe povezali na smjer kretanja robota. Kako smjer kretanja moze biti izmedu -100 (naglo
skretanje u lijevo) i 100 (naglo skretanje u desno), donja i gornja granica Random naredbe su
postavljene na -100i 100.
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1IZAZOV 4. Ponovite prosli izazov, ali koriste¢i Move Tank i slu¢ajni izbor brzine svakog motora.
RJESENJE: U naredbi Move Tank moramo podesiti brzinu svakog motora odvojeno. To zna¢i da nam
trebaju dvije Random naredbe. Obje imaju najnizu vrijednost -100 i najvisSu vrijednost 100. Ukoliko
Zelimo obje vrijednosti ispisati na zaslon robota, moramo koristiti crvenu naredbu Text (upoznali smo
ju u proslom broju ABC tehnike) koja spaja viSe tekstova u jedan koji se ispisuje. U tekst A Zutom Zicom
dovedemo prvu slucajnu vrijednost, u tekst B upiSemo «i», a u tekst C dovedemo drugu slucajnu
vrijednost. Sve zajedno narancastom Zicom (vrsta podataka je tekst) povezemo na zelenu naredbu
Display.
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1IZAZOV 5. Ostavit ¢emo malo po strani Random naredbu i povezati ocitanje senzora s brzinama

motora. NapisSi program koji ¢e dinamicki kontrolirati brzinu vrtnje robota: kada ima viSe svjetla
okrece se brze, kada je svjetla manja, okrece se sporije.

RJESENIJE: Prije programiranja, spojite senzor boje na vaseg robota. Neka ovaj puta gleda prema gore.
Za ocCitanje vrijednosti senzora svjetla koristimo Zutu naredbu Color sensor. Ona ima viSe nacina u
kojima ju moZemo koristiti, a u ovom zadatku nam je zanimljiv mod mjerenja intenziteta
ambijentalnog svjetla: Measure = Ambient Light Intensity. Vrijednosti koje senzor u tom modu moze
oCitati su izmedu 0 (vrlo mracno) i 100 (vrlo svijetlo). Za pocetak testirajte koje vrijednosti moze
poprimiti ovaj senzor. Napravite jednostavan program od samo ove naredbe. PoveZite robota na
racunalo. Pokrenite program pritiskom na Download and Run (donji desni ugao). U Port View dijelu
mozZete pratiti vrijednosti ovog senzora. Usmijerite svijetlo s lampe na robota. Koju vrijednost oCitava



senzor? Zaklonite senzor rukama. Koju sada vrijednost ocitavate? Ovo su najveée i najmanje brzine
koje ée vas robot modi voziti.
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Vrijednosti olitanja ovog senzora spajamo direktno na brzinu Move Steering naredbe, opcija On. S
obzirom kako Zelimo da se robot vrti oko sebe, Steering podesimo na 100. Sve ponavljamo u
beskonaénoj petlji. Testirajte tako da povremeno osvijetlite robota, a povremeno ga ostavite u mraku.

IZAZOV 6. Izmjeni prethodni program tako da se robot vozi ravno razli¢itim brzinama ovisno o
osvjetljenju.
RJESENJE: Jedina razlika u odnosu na prosli program je $to je sada Steering podesen na 0.

[o1 ]

1IZAZOV 7. Nauci robota da te prati: kada hodas sporije, neka i robot vozi sporije, kada hodas brze,
neka i robot vozi brze.

RJE§ENJE' Kako bi nas robot pratio nec’emo koristiti senzor svjetla vec’ c'emo na robot spojiti
ovog senzora upoznali smo u proslom broju ABC tehnike: Zzuta naredba Infrared Sensor (Measure >
Proximity) ili Zuta naredba Ultrasonic (Measure = Distance Centimeters). Ostatak programa jednak
je kao u proslom izazovu. Pokrenite robota i pomicite ruku prema naprijed ispred senzora. Vozi li



robot brze kada brze vucete ruku?

1IZAZOV 8. Neka tvoj robot vozi brze kada je dalje od zida, sporije kada je bliZe zidu, a kada je na
20 cm od zida neka stane.

RJESENJE: Program je sli¢an kao u prethodnom izazovu, uz dodatak — kada si preblizu prepreci Stani.
To znaci kako moramo detektirati trenutak u kojem treba prekinuti voZnju robota. Prva promjena koju
¢emo napraviti je postaviti oitanje senzora u Compare = Proximity mod. Unesimo neka robot reagira
na udaljenosti manje od 20 cm. Izlazne vrijednosti koje mozemo dobiti su udaljenost od prepreke
(spojimo na brzinu robota) i je li ispunjen zadani uvjet udaljenosti od zida. Ovaj uvjet ¢e biti uvjet
izlaska iz petlje. Sama petlja moram biti u modu Logic. Petlja sada ¢eka da joj dovedemo tu logicku
vrijednost. Sve dok ne dode vrijednost ISTINA (True ili iznos 1) petlja se ponavlja. Kada se pojavi True
— petlja se zaustavlja. Povucimo zelenu Zicu iz senzora svjetla (ispod znaka =) i povezimo ju s Until True
petlje. Ovako ¢e robot smanjivati svoju brzinu voznje $to je blize prepreci i na kraju ce stati.

IZAZOV 9. | za kraj, sjetimo se izazova 7. iz ABC tehnike broj 595, kada je robot trebao naci izlaz iz
labirinta. Sigurno ste imali problema s time Sto je robot uvijek skretao samo lijevo, a zavoj je bio u
desno. Tada se robot, umjesto da krene prema izlazu, vratio na startnu poziciju. Koristenjem Random
naredbe mozemo robotu reéi neka sluc¢ajno izabere na koju stranu ée se okrenuti i nastaviti traZiti put
prema cilju.

RJESENJE: Otvorimo program za traZenje izlaza iz labirinta. Prve etiri naredbe ne¢emo mijenjati: vozi
ravno, na udaljenosti 15 cm od prepreke zaustavi motore i malo se vrati unazad. Nakon toga bi robot
treba odluciti hoce li skrenuti lijevo ili desno. To ¢emo postiéi koristeci crvenu naredbu Random, ovaj
puta u modu Logic. Podatak koji treba unijeti je Probability of True (vjerojatnost istine). To moze biti
bilo koji broj izmedu 0 i 100. Na primjer, ukoliko unesete 25 to znaci da su Sanse 25% da izlaz bude
Istina i 75% Sanse da izlaz bude LaZ. Mi ¢éemo unijeti 50, sto znaci da su podjednake Sanse da izlaz
bude i Istinai LaZ.

Ono $to mi Zelimo je na temelju te Istina ili LaZ odluciti skrenuti lijevo ili desno. Kako se sada mogu
dogoditi dva slucaja, koristimo narancastu Switch naredbu, u modu Logic. Zelenom Zicom povezemo
logicku vrijednost koju nam je dala Random naredba s logickom vrijednosti na temelju koje ¢e Switch



naredba odluciti Sto dalje. Ukoliko je ta logicka vrijednost Istina, u Switch naredbi ée se izvrsiti prva
grana (skreni desno, Move Steering, Steering 100, brzina 25, 260 stupnjeva). Ukoliko je logicka
vrijednost LaZ, izvrsit ¢e se druga grana (sve postave iste, samo Sto sada skrece lijevo).

Slozite labirint i provjerite moze li sada robot brZe naci izlaz!
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