Lego Mindstorms EV3 robot

U kompletu Lego Mindstorms EV3 home dolazi i infracrveni daljinski upravlja¢. U ovom broju ¢éemo
pogledati kako upravljati robotom pomocu daljinskog upravljaca.

Daljinski upravlja¢ na sebiima 5 programabilnih tipki (na slici oznacene crvenim brojevima 1, 2, 3, 4 i
9), te sklopku za izbor jednog od cetiri kanala. U svakom od njenih Cetiri polozaja, tipkama se mogu
dati drugacije funkcije. Daljinski ima i zelenu LED koja pokazuje aktivnost upravljaca. Kako bi daljinski
radio, potrebne su dvije AAA baterije. Ukoliko se ne koristi jedan sat, automatski se gasi. Njime se
moze upravljati na udaljenosti od maksimalno 2 metra.

Kako bi daljinski radio, na robotu mora biti ugraden prijemnik - infracrveni senzor (oc¢i koje smo vec
koristili). Port na koji je on spojen (ovdje je to port broj 4) ¢e biti port koji ¢emo upisati pri
programiranju upravljaca.

1IZAZOV 1. Napisi program koji ¢e voziti robota ravno sve dok se ne pritisne lijeva tipka daljinskog
upravljaca (tipka oznacena brojem 1), tada neka skrene lijevo.

RJESENJE: Reakciju na daljinski upravlja¢ dobit ¢emo koristeéi naranéastu naredbu Wait, opcija
Infrared Sensor - Compare > Remote. Ovaj infracrveni senzor smo vec koristili, ali u opciji Proximity,
kada smo mijerili udaljenost od neke prepreke. U gornjem desnom uglu upisujemo port na kojem je
spojen infracrveni senzor (oci).

Opcije ove naredbe su: Channel i Set of Remote Buttons IDs. Odabir kanala (Channel) mora odgovarati
izabranom kanalu na daljinskom upravlja¢u. Npr. ako u programu izaberete kanal broj 4, na
daljinskom morate sklopku za izbor kanala postaviti u polozaj 4 kako bi robot izvrSio zadatak koji ste
mu namijenili. Nakon odabira kanala, odabire se tipka koju se Zeli programirati. Ukoliko Zelite da robot
reagira pritiskom na jednu tipku, morate odabrati brojeve 1, 2, 3, 4 ili 9, prema brojevima na slici
daljinskog upravlja¢a. Odabirom nekog od ostalih brojeva mozete zadati radnje koje ée se izvrsiti
pritiskom po dvije tipke istovremeno.
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U ovom izazovu zadano je da se robot mora voditi ravno (Move Steering, On, brzina 50), sve dok se
ne pritisne tipka 1 u prvom kanalu. Tada robot skrece lijevo (Move Tank, brzine 50 i -50, 1 okretaj
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1IZAZOV 2. Napisi program koji ¢e voziti robota ravno sve dok se ne pritisne lijeva tipka daljinskog
upravljaca (tipka oznacena brojem 1), tada neka skrene lijevo. Kada se pritisne desna tipka (tipka broj
3) neka skrene desno.

RJESENJE: Kako bi robot razli¢ito reagirao pritiskom na razli¢ite tipke, koristimo naranéastu naredbu
Switch i postavljamo ju u mod: Infrared Sensor > Measure > Remote. Na taj nacin nam se otvaraju
mogucnosti dodavanja radnje za sve kombinacije tipki. Ovdje je postavljeno da pritiskom na tipku 1
skrece lijevo, a pritiskom na tipku 3 skre¢e desno (Move Tank, brzine -50 i 50, 1 okretaj motora).
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Pogledajmo koja je razlika ukoliko se Wait naredba koristi u modu Infrared Sensor - Compare >
Remote. Prema slici, tada moZemo izabrati tipku na koju Zelimo reagirati. Izvrsit ée se naredbe koje
su pod opcijom «kvacica». Ukoliko tipka nije pritisnuta, izvrsit ¢e se naredbe pod opcijom «krizié¢».
Dakle, u opciji Compare, odabiremo sto ce raditi ukoliko je neka tipka pritisnuta, a Sto ukoliko nije. U
opciji Measure, odabiremo Sto ée raditi za sve moguce slucajeve pritisnutih tipki.
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Vratimo se na originalni program u modu Measure. Radi li robot ispravno? Pokretanjem cete
primijetiti kako se robot vrlo kratko vozi ravno naprijed i odmah prelazi na skretanje ulijevo, ¢ak i ako
nije pritisnuta tipka. Razlog je u tome Sto je ta opcija Switch naredbe obiljeZzena tockicom pored izbora
tipke. Kako bismo popravili ponasanje robota, moramo dodati Wait naredbu prije Switch, postaviti
kanal 1, te odabrati sve tipke na koje Zelimo reagirati: tipke 1 i 3. Pokretanjem ovakvog programa,
robot ¢e se voziti ravno sve dok se ne pritisne bilo koja od tipki 1 ili 3.
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1ZAZOV 3. Omogudi daljinsko upravljanje robota. Neka se robot zauvijek vozi i mijenja smjer:
tipkom 1 neka skrece lijevo, tipkom 3 neka skrece desno.

RJESENJE: Jedina razlika u odnosu na proli program je uvodenje petlje (Loop) koja se ponavlja
beskonacno puta.



1ZAZOV 4. Promijeni prosli program tako da se voZznja robota gasi pritiskom tipke 9.

RJESENJE: Program je vrlo slican pro$lome, no sada naredba Wait = Infrared Sensor = Compare =>
Remote u izborniku tipki dobiva jos i tipku broj 9.

Naredba Loop se iz beskonacéne petlje mijenja u Infrared Sensor > Remote. Ovim odabirom otvaraju
nam se opcije izbora kanala (Channel) i izbora tipke na koju Zelimo da se petlja prekine (Set of Remote
Buttons IDs). Podesimo kanal 1 i tipku 9. Nakon izlaska iz petlje zadana je naredba koja zaustavlja
motore i robota.
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1IZAZOV 5. Napravite robota koji igra alku.

RJESENJE: Na robota ugradite mehanizam sa $tapi¢em (kao iz broja 600, ali ovaj puta upotrijebite dulji
Stapic). Ponasanje robota moZemo ovako opisati: pritiskom tipke 1 robot skrece lijevo, pritiskom tipke
3 skrece desno. Pritiskom tipke 2 dizat ¢e Stapi¢, dok ée pritiskom tipke 4 spustati Stapic. Cilj je
pogoditi u sridu. Ukoliko nemate na Sto objesiti alku, za vjezbu moZete uzeti figuricu iz 600. broja i
pomocu daljinskog upravlja¢a pokusati uhvatiti figuricu i dignuti ju u zrak.

Programski, razlika od prethodnog izazova je dodavanje akcija ukoliko se pritisnu tipke 2 i 4. Tipka 2
diZe $tapi¢, dok ga tipka 4 spusta. Stapic je spojen na srednji motor, na port D. Svakim pritiskom tipke,
Stapic ¢e se spustiti ili dignuti za 10 stupnjeva motora. Na taj nacin modi ¢emo precizno ciljati.

Kako bismo omogucili ove dodatne opcije, moramo tipke 2 i 4 dodati u Wait naredbu. Isto tako ih
moramo dodati u Switch naredbu zajedno sa akcijama: Medium Motor, brzina -50 ili 50, 10 stupnjeva



motora.




