
Lego	Mindstorms	EV3	robot	
Kako	bi	tvoj	robot	Spasitelj	mogao	samostalno	pretraživati	opasno	područje	u	potrazi	za	
ljudima,	mora	moći	prepoznati	ima	li	ispred	njega	vode	ili	možda	provalija.	To	je	moguće	
detektirati	senzorom	boje.		
U	ovoj	vježbi	koristimo	isti	senzor	boje	kao	u	prošlom	broju.	Tako	ne	morate	dograđivati	
svog	robota.	Ali	pripremite	nekoliko	papira	10x10	cm	u	raznim	bojama:	crvena,	plava	i	
zelena.	Neka	papiri	budu	što	zasićenije	boje.	
	
IZAZOV	1. Prepiši	program!	

	

Stavi	robota	na	sredinu	sobe.	Na	1	m	od	robota	zalijepi	zeleni	papir	veličine	oko	10cm	x	10cm.	
Pokreni	robota.	Što	je	robot	napravio	kada	je	došao	do	zelenog	papira?			

RJEŠENJE:	Nova	naredba	koju	smo	koristili	u	ovom	programu	je	Wait,	druga	u	narančastom	
izborniku	naredbi.	Naredba	je	korištena	u	modu	prepoznavanja	boje.	Iz	padajućeg	izbornika	
moramo	izabrati	boju	na	koju	želimo	da	naš	robot	reagira.	U	ovom	slučaju	to	je	zelena	boja.		

	

Pokretanjem	 robota	 vidimo	 njegovo	 ponašanje:	 robot	 se	 vozi	 ravno	 sve	 dok	 ne	 detektira	
zelenu	travu.	Nakon	toga	zaustavlja	motore,	staje	i	izgovara	«Green».	

IZAZOV	2. Promijeni	program	iz	IZAZOVA	1	tako	da	robot	detektira	plavu	vodu!	Kada	ju	
nađe	neka	vikne	„Blue“!	
RJEŠENJE:	Program	je	sličan	onome	iz	prethodnog	zadatka,	jedno	što	morate	promijeniti	je	
boja	 na	 koju	 robot	 treba	 reagirati:	 iz	 zelene	 u	 plavu.	 Isto	 tako,	 u	 zadnjoj	 naredbi	 treba	
promijeniti	riječ	koju	robot	izgovara:	«Blue».	



	
	
	
IZAZOV	3. Voda	ne	može	naštetiti	našem	robotu.	Zato,	neka	nakon	što	detektira	vodu	i	
kaže	„Blue“,	robot	nastavi	voziti	dalje	do	sljedeće	vode.	
Zalijepi	 dva	 plava	 papira	 dimenzija	 oko	 10cm	 x	 10cm	 ispred	 robota,	 na	 međusobnoj	
udaljenosti	 oko	 50	 cm.	 Robota	 postavi	 u	 istom	 pravcu	 s	 papirima.	 Testiraj	 uspješnost	
nalaženja	vode.	
RJEŠENJE:	 Početak	 programa	 je	 identičan	 onome	 iz	 prošlog	 izazova.	 Ono	 što	 sada	 treba	
napraviti	 je	 omogućiti	 robotu	 nastavak	 voženje	 i	 pronalaženje	 sljedećeg	 plavog	 papirića.	
Rješenje	koje	nam	prvo	pada	na	pamet	je	kopiranje	sve	četiri	naredbe	u	nastavak	programa:	
vozi	ravno,	detektiraj	plavi	papirić,	zaustavi	motore,	izgovori	«Blue».	Kopirajte	i	provjerite	je	
li	robot	uspio	naći	sljedeći	papirić.	
Nakon	pokretanja	i	testiranja	primijetit	ćete	kako	je	robot	ostao	na	prvom	papiriću,	odnosno	
oba	puta	je	detektirao	isti	papirić.	Nakon	prvog	izgovora	riječi	«Blue»	robot	se	krenuo	dalje	
voziti,	no	čim	je	krenuo	je	otkrio	da	je	ispod	njega	plava	boja	i	odmah	se	zaustavio.	Ukoliko	
želimo	da	detektira	sljedeći	papirić,	moramo	mu	omogućiti	da	izađe	iz	prvog	papirića	kako	ne	
bi	svaki	puta	detektirao	istog.	Stoga	prije	traženja	sljedeće	vode	moramo	reći	robotu	neka	se	
pomakne	ravno	naprijed	2	rotacije	motora.	Na	taj	način	smo	sigurni	kako	je	robot	izašao	iz	
prvog	papirića	i	kreće	u	potragu	za	drugim.	
	

	
	
IZAZOV	4. Neka	robot	pronađe	5	plavih	papira	koji	su	polijepljeni	ispred	njega!	
RJEŠENJE:	 Ovo	 je	 još	 jedna	 nadogradnja	 prethodnih	 programa.	 Najjednostavnije	 i	 ne	 baš	
pametno	rješenje	je	5	puta	kopirati	osnovne	radnje:	vozi	ravno,	detektiraj	plavu	boju,	stani,	
izgovori	«Blue»,	vozi	dvije	rotacije	ravno	kako	bi	izašao	iz	tog	papirića.	Sigurno	vam	odmah	
pada	na	pamet	kako	je	pametnije	ovih	pet	radnji	staviti	u	jednu	petlju	koja	će	se	ponavljati	
koliko	god	puta	želimo,	odnosno,	u	ovom	zadatku	5	puta.	
	



	
	
IZAZOV	5. Osim	vode,	na	tlu	se	može	nalaziti	i	prosipana	kemikalija	crvene	boje.	Neka	se	
robot	vozi	dok	ne	detektira	ili	plavu	vodu	ili	crvenu	kemikaliju.	Tada	neka	stane	i	neka	kaže:		
„Red!“	ako	se	radi	o	crvenoj	kemikaliji,	odnosno	„Blue!“	ako	se	radi	o	plavoj	vodi.	
Prepiši	program!	Testiraj	 tako	što	ćeš	 ispod	robota	staviti	crveni	 ili	plavi	papir	veličine	oko	
10cm	x	10cm.		

	

RJEŠENJE:	 Program	 započinje	 vožnjom	 ravno.	 Motori	 će	 se	 prestati	 vrtjeti	 kada	 robot	
detektira	plavu	ili	crvenu	boju.	U	naredbi	Wait	moramo	obilježiti	obje	boje	ako	želimo	da	se	
zaustavi	na	bilo	kojoj	od	njih.		

Nakon	 zaustavljanja,	 moramo	 izgovoriti	 naziv	 boje	 koju	 smo	 našli.	 Za	 to	 koristimo	 novu	
naredbu	–	RAČVANJE	(switch).	Ako	je	detektiran	plavi	papir	–	robot	će	napraviti	ono	što	smo	
mu	rekli	u	gornjem	retku	–	reći	„Blue“,	a	ako	je	detektiran	crveni	papir	–	robot	će	napraviti	
ono	 u	 donjem	 retku	 –	 reći	 „Red“.	 Naredba	 račvanja	 se	 nalazi	 u	 narančastim	 naredbama,	
četvrta	po	redu.	Iz	padajućeg	izbornika	ove	naredbe	trebamo	izabrati	senzor	s	kojeg	želimo	
čitati	podatke:	Color	Sensor	à	Measure	à	Color.		



			

Nakon	odabira	senzora	 i	porta	na	koji	 je	 taj	senzor	spojen,	moramo	robotu	reći	što	raditi.	 Iz	prvog	
izbornika	 boje	 (lijevi	 klik	miša	 na	 boju)	 odabiremo	 plavu	 boju,	 dok	 iz	 drugog	 izbornika	 odabiremo	
crvenu	boju.	Iz	zelenog	izbornika	naredbi	odaberemo	Sound	i	odvučemo	ga	u	područje	naredbi	koje	
će	 se	 izvršiti.	 Izaberite	 koje	 zvukove	 robot	 mora	 proizvesti	 (“Blue”	 i	 “Red”).	 Pokrenite	 program	 i	
testirajte	je	li	uspjelo.	Stavite	plavi	papirić	ispred	robota,	on	mora	izgovoriti	“Blue”.	Kada	stavite	crveni	
papirić,	 robot	 mora	 reći	 “Red”.	 Ukoliko	 robot	 prepozna	 jednu	 boju,	 a	 sa	 drugom	 ima	 problema,	
pronađite	drugačiju	nijansu	papirića	te	boje.	



	

	

IZAZOV	6. Dopuni	prošli	izazov	tako	da	se	robot	nastavi	dalje	voziti	do	sljedećeg	papirića,	
te	provjeri	o	čemu	se	tamo	radi.	Neka	to	ponavlja	neograničen	broj	puta.	
RJEŠENJE:	Na	kraj	prethodnog	programa	moramo	dodati	naredbu	koja	će	omogućiti	robotu	
da	izađe	sa	crvenog	ili	plavog	papirića	kako	bi	mogao	krenuti	u	potragu	za	sljedećim.	To	može	
biti	vožnja	 ravno	1	okretaj	motora.	Ove	sve	naredbe	ponavljamo	u	petlji	neograničen	broj	
puta.	
	

	
	



IZAZOV	7. Dopuni	program	iz	izazova	6	tako	da	robot	detektira	i	crvenu	kemikaliju	i	plavu	
vodu	i	zelenu	travu.	Ako	se	radi	o	crvenoj	kemikaliji	neka	kaže	„Red!“,	okrene	se	na	suprotnu	
stranu	i	nastavi	voziti	u	smjeru	od	kud	je	došao,	ako	se	radi	o	plavoj	vodi	neka	kaže	„Blue!“,	
skrene	u	desno	i	nastavi	dalje	voziti,	a	ako	se	radi	o	zelenoj	travi	neka	kaže	«Green!»,	okrene	
se	ulijevo	i	nastavi	dalje	voziti.	
	
RJEŠENJE:	 Kako	bismo	omogućili	 prepoznavanje	 još	 jedne	boje	 više,	 prvo	moramo	u	Wait	
naredbi	dodati	 još	 tu	boju.	 Iza	padajućeg	 izbornika	 izabiremo	 zelenu	boju.	 Zatim	moramo	
kliknuti	na	+	unutar	Switch	naredbe.	Tada	će	se	stvoriti	i	treći	redak,	treći	izbor.	Prva	dva	izbora	
se	neće	promijeniti:	ostat	će	plava	boja	i	 izgovor	«Blue»,	te	crvena	boja	i	 izgovor	«Red».	U	
trećem	retku	će	umjesto	izabrane	boje	stajati	upitnik.	Klikom	na	taj	upitnik	možemo	izabrati	
boju	koju	želimo.	U	našem	zadatku	je	to	zelena	boja.		
Sada	treba	postaviti	način	vožnje	nakon	detekcije	svake	od	boja.	Kada	se	detektira	plava	boja	
i	robot	izgovori	«Blue»	treba	se	okrenuti	u	desno.	Za	okretanje	uzimamo	Move	Tank	naredbu,	
kotačima	dajemo	istu	brzinu,	ali	suprotnog	predznaka.	To	će	natjerati	robota	da	se	okreće	oko	
sebe.	 Iz	 padajućeg	 izbornika	 biramo	 On	 for	 Degrees,	 te	 robotu	 omogućimo	 vožnju	 520	
stupnjeva.	Do	ovih	brojeva	smo	došli	u	jednoj	od	prijašnjih	nastavaka	programiranja	Lego	EV3	
robota	u	ABC	tehnike.	Kada	se	detektira	crvena	boja,	robot	kaže	«Red»,	te	se	mora	okrenuti	
na	suprotnu	stranu:	naredba	je	Move	Tank,	izbornik	On	for	Degrees,	ponovno	motori	moraju	
imati	 istu	 brzinu,	 suprotnog	 predznaka.	 Ovaj	 puta	 se	 robot	 mora	 dvostruko	 dulje	 voziti,	
odnosno	 mora	 napraviti	 1040	 stupnjeva.	 Kada	 se	 detektira	 zelena	 boja,	 robot	 izgovara	
«Green»	i	okreće	se	na	lijevu	stranu:	naredba	Move	Tank,	izbornik	On	for	Degrees,	motori	se	
voze	istom	brzinom,	suprotnog	predznaka	(i	suprotno	nego	pri	plavoj	boji)	i	to	520	stupnjeva.	

	
Kako	bi	testirali	ovu	vožnju,	najbolje	je	napraviti	poligon.	Uzmite	jedan	bijeli	hamer	papir	i	na	
njega	 zalijepite	 nekoliko	 papira	 raznih	 boja.	 Uzmite	 5	 papira	 različitih	 boja.	 Možete	 li	 ih	
rasporediti	tako	da	ih	robot	sve	obiđe?	Primjer	kako	ih	rasporediti	je	na	slici.	



	 	
	
IZAZOV	8. Pri	spašavanju	žrtava	jako	je	važno	da	robot	ne	upadne	u	provaliju.	Koristeći	
senzor	boje	nađi	rub	stola	i	zaustavi	robota	na	vrijeme!	

Kako	ćeš	detektirati	rub	stola?	

a) Tražit	ću	crvenu	boju	
b) Tražit	ću	bijelu	boju	
c) Tražit	ću	kad	nema	nikakve	boje	

RJEŠENJE:	Provaliju	možemo	otkriti	senzorom	boje	i	to	tako	što	senzor	više	ne	vidi	niti	jednu	
boju	koju	poznaje	(točan	odgovor	je	c)	Tražit	ću	kad	nema	nikakve	boje).	U	naredbi	Wait	je	to	
obilježeno	bijelim	kvadratićem	koji	je	prekrižen.	Program	radi	ovako:	robot	vozi	ravno	(Move	
Steering,	 izbornik	On,	brzina	50).	U	 trenu	kada	više	ne	vidi	niti	 jednu	boju	 (naredba	Wait,	
izbornik	Color,	izbornik	boje:	0	–	prekriženi	kvadratić),	robot	stane	(Move	Steering,	izbornik	
Off).	

	

	
IZAZOV	9. Neka	se	robot	vozi	po	stolu	tako	da	svaki	puta	kada	naiđe	na	provaliju	učini	
sljedeće:	

1. zaustavi	se,	
2. povuče	se	malo	unazad,	
3. okrene	se	lagano	ulijevo.	

	
RJEŠENJE:	Ovo	je	nadogradnja	prošlog	izazova:	nakon	detekcije	ruba	stola,	robot	stane.	Zatim	
krene	jedan	okretaj	motora	unazad,	te	se	okrene	malo	ulijevo	(Move	Steering,	On	for	Degrees,	
brzina	50,	260	stupnjeva).	Oko	svih	naredbi	se	doda	petlja	Loop.	Robot	sada	bezbrižno	može	
voziti	stolom,	a	da	ne	opadne	s	njega	(ipak	čuvajte	ga,	roboti	znaju	poludjeti!).	



	


