Lego Robot
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LABORATION 2

Information

Ansluta sensorer och motorer Motors (motorerna) och Sensors (sensorerna) fungerar bara
nar de ar anslutna till EV3 Brick (EV3-enheten).

Anvand de platta, svarta Connector Cables (anslutningskablarna) for att koppla Sensors
till EV3 Brick via indataportarna 1, 2, 3 och 4.

Skapar du program nér EV3 Brick inte &r ansluten till en dator tilldelas Sensors
standardportar, vilket sker automatiskt i EV3 Software (EV3- programvaran). Foljande
standardportar anvands:

Port 1: Touch Sensor (trycksensor)
Port 2: Ingen sensor

Port 3: Color Sensor (fargsensor) +
Port 4: Infrared Sensor (IR-sensor)

Om EV3 Brick ar ansluten till en dator medan du programmerar, identifieras varje
sensors eller motors port automatiskt.

Anvénd de platta, svarta anslutningskablarna for att koppla motorerna till EV3 Brick via
utdataportarna A, B, C och D. Om EV3 Brick inte ar ansluten till en dator medan du
programmerar, tilldelas varje motor en standardport. Det sker automatiskt, precis som
med sensorerna. Foljande portar anvéands:

e Port A: Medium Motor (medelstor motor)
e PortB och C: Tva Large Motors (stora motorer)
e Port D: Large motor

Om EV3 Brick ar ansluten till en dator medan du programmerar, tilldelas ratt port
automatiskt i programmet.
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Positivt tal kor framét

Negativt tal kor bakat.

E] Positive Power
@ Negative Power

Input Type Allowed Notes
Values
Power Numeric |-100 to 100 Motor power level.

See Motor Power and Direction.

Steering Numeric |-100 to 100 Steering direction.

See Steering and Motor Speed.

Brake at Logic True/False Applies when the block finishes.
End

If True, the motors are stopped immediately and held in position.

If False, motor power stops and the motors are allowed to coast.

Seconds Numeric |20 Movement time in seconds.

Degrees Numeric | Any Number Amount of movement amount in degrees. 360 degrees make a full
rotation.

Rotations Numeric | Any Number Amount of movement in rotations.

EXEMPEL: ROBOTPROGRAMMERING

Din Lego roboten ska kora framat och bakat. Roboten ska kora forst framéat. Sedan
roboten ska svénga 180 grader och stanna. Hunden skéller
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UPPGIFT 1

Skapa ett blockprogram med din Lego robot som koér runt i en fyrkant bana (se bilden).
Din robot ska starta fran en viss punkt och atervanda i samma punkt. Din bana ska vara

75X20 cm.

UPPGIFT 2

Skapa ett blockprogram med din Lego robot som kér runt i en triangelbana. Din robot ska
starta frdn en viss punkt och atervanda i samma punkt. Triangelsidorna ska vara olika.
Du kan bestamma sjalva banasmattet

UPPGIFT 3

Skapa ett blockprogram med din Lego robot som kér runt i en bana. Satt ett hinder var
som hest pa banan sa att din Lego robot kor rund i det och fortsatter vidare till malet. Din
robot ska starta frn en viss punkt och &tervanda i samma punkt. Du kan bestimma

sjdlva banasmattet och form.




LABORATION 2

Operatorer

En operator &r en symbol som beréttar for kompilatorn att utfora specifika

matematiska eller logiska funktioner. Java script ar rikt pa inbyggda
operatorer och tillhandahaller féljande operatorer.

Jamfdrelse Operatorer

Antag att variabel A =6 och variabel B =12 da

Operatérsnamn | Operator enkel Beskrivning exempel
Lika med == Kontrollerar om vardet av tva operander ar (A==B)ar
lika eller inte, om ja da blir forhallandet sant. inte sant
Mindre &n < Kontrollerar om vardet av vanster operand & | (A<B) &r sant
mindre &n vardet pa hoger operand, om ja da
blir forhallandet sant.
Mer &n > Kontrollerar om vardet pa vanster operand ar | (A<B) 4r inte
storre an vardet pa hoger operand, om ja da sant
blir forhallandet sant
Mindre an eller <= Kontrollerar om vardet av vanster operand & | (A<B) &r sant
lika med mindre &n eller lika med vardet pa hoger
operand, om ja da blir forhallandet sant.
Mer &n eller lika >= Kontrollerar om vardet pa vanster operand ar | (A<B) &r inte

lika eller inte, om vérdena inte ar lika da
villkoret blir sant

med storre an eller lika med vardet pa hoger sant
operand, om ja da blir forhallandet sant.
Inte lika med 1= Kontrollerar om viérdet pa tva operander &r (A<B) &r sant




Ultraljudssensorns

Ultraljudssensorns avger hogfrekventa ljudvagor (dessa vagor kan inte detekteras av
manskliga 6ron eftersom de ar for hdga) och vantar pa att dessa ljudvagor aterspeglar ett
objekt och beréknar hur Iang tid det tar for ljudet att aterga till sensorn. Sensorn jag
anvande kommer med séndnings- och mottagningsstiften mérkta “trigger" respektive
"echo". Dessa stift gor det mesta av arbetet for oss.

Portvalj
E] ortvaljare __" < @ = & e
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Utdata Typ Anteckningar

Avstand i centimeter |Numerisk | Avstdnd i centimeter (0-255 cm).

Avstand i tum Numerisk | Avstdnd i tum (0-100 tum).

Ultraljud detekterat Logik Sant om en ultraljudssignal detekteras, annars Falskt.

Jamfér resultat Logik Sant/falskt-resultat fér ett Jamfor-lage.




EXEMPEL: ROBOTPROGRAMMERING

Anvand ultraljudssensorns lage for att vanta pa en andring, for att upptacka att ett objekt

ar néra.
=
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Roboten ska vanter b Roboten
Motorerna B och C startar 10cm, roboten ska B och Ckor 10, roboten ska

stanna. stanna en sekund bakom. stinna. stanna

UPPGIFT 1

Skapa ett block program med din Lego robot som anvénds ultraljudssensor for att
upptacka ett objekt. Roboten ska baka 10cm. Sedan vrider roboten 90 gradar och fortsatte
sin resa.




UPPGIFT 2

Skapa ett blockprogram med din Lego robot som anvénds ultraljudssensor for att
upptacka att ett objekt och kér runt kring det.

UPPGIFT 3

Skapa ett blockprogram med din Lego robot som anvénds ultraljudssensor for att
uppticka att ett objekt och han passerar objekt fran hdger och tillbaka till samma linje.




LABORATION 3

Variabler

Inom programmering &r en variabel ett namngivet objekt som har och kan
andra vérde. Det finns flera olika typer av variabler som anvénds i olika
sammanhang. Sa en variabel ses kanske enklast som en lada, med en
etikett pa. Pa etiketten star det ett namn och i ladan ligger det nagot.

Med hjalp av variabler k2an din Lego-robot lagra nummer eller text
baserat pa inmatning.

Fargsensor

Den digitala EV3-fargsensorn ﬁ
01+0

skiljer mellan sju olika farger och
kan ocksa upptéacka franvaron av
farg.

Blocket Fargsensor hamtar data fran fargsensorn. Du kan mata fargen eller
intensiteten i belysning och fa ett numeriskt utvarde. Du kan ocksa
jamfora sensordata med ett indatavarde och fa ett logiskt (sant eller falskt)
utvérde.

Det fungerar ocksa som en ljussensor genom att detektera ljusintensiteter.
Studenter kan bygga fargsortering och radféljande robotar.
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Indata Typ Tilldtna vdrden Anteckningar

Uppsiéttning farger | Numerisk vektor | Varje element: 0-7 | Vald(a) farg(er) att testa for laget Jamfor — farg:
ingen farg

svart

bl3

grén

gul

rod

vit

brun

Jamfor typ Numerisk 0-5 : = (lika med)

: = (inte lika med)

: > (storre an)

: = (storre an eller lika med)
: < (mindre &n)

0
1
2
3
a4
5
6
7
0
1
2
3
14
5: < (mindre an eller lika med)

Troskelvarde Numerisk Valfri siffra Varde som sensordata ska jamforas med

Vérde Numerisk 0-100 Ljusstyrka for Kalibrera-lagen

Enhetsdisplay

Anvéand lego robot enhetens display for att visa bilder och text eller varde
fran roboten sensor pa skarmen.
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EXEMPEL: ROBOTPROGRAMMERING

Skapa en kod for att gora lego robot las farg med fargsensor och
kontrollera om dess vita farg sa att roboten kommer att spela ljud.
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UPPGIFT 1

Skapa ett blockprogram med din Lego-robot som koér rakt och stoppa direkt nar
fargsensorn hittar en svart linje och visa farg pa skarmen.

UPPGIFT 2

Skapa ett blockprogram med din Lego-robot som undersoker bordsskivan, std och kor
bak nar du nar bordets kant och byter riktning.




LABORATION 4
Forgrening (IF satsen)

Blocket Forgrening ar en behallare som kan innehélla tva eller flera sekvenser av
programmeringsblock. Varje sekvens kallas for ett fall. Ett test i bérjan av férgreningen
styr vilket fall som ska koras. Bara ett fall at gangen kors varje gang forgreningen kors.

Forgreningstestet som visas har kan avgora vilket fall som ska koras baserat pa ett
sensordatavéarde eller ett varde fran en dataledning. Nar ett fall har valts och korts
fortsatter programmet med eventuella block som foljer efter férgreningen.

If satsen &r en konstruktion som du kan anvénda for att styra vad som ska goras i ditt
program. Nastan alla program reagerar olika beroende pa vad du matar in i dem.

Med foljande bild ska vi anvanda block som kontroll av avstand mellan ndgot objekt och
roboten om det &r mindre an 50CM (det &r sant) roboten ska kér B motor och stop C
motor, ocksa om avstand ar mer an 50CM (det &r falsk) roboten ska kér C motor och stop
B motor.
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Trycksensor

Trycksensorn detekterar om knappen pa sensorns framsida &r intryckt. Med trycksensorn
kan du till exempel detektera om roboten kor in i ndgot. Du kan ocksa utlgsa en handelse
genom att sjélv trycka pa sensorns knapp.

E]Portvaljare ;.‘ *II — !II =
@ Lagesviljare

E] Indata 'll [ —— =
E] Utdata

Trycksensorn kan indikera om den &r intryckt eller inte. D&remot kan den inte méta hur
lange knappen halls ner eller hur hart den trycks in. Trycksensorn genererar logiska data,
dvs. vardet Sant eller vardet Falskt. Trycksensorknappens position &r densamma som
dess status. Om knappen ar intryckt &r statusen Sant. Ar knappen uppslappt &r statusen

Falskt.

EXEMPEL MED "INTRYCKT”

Trycksensorn genererar féljande data:

Data| Typ Anteckningar
Status Logik |Sant om knappen &r intryckt, annars Falskt.
Intryckt Logik |Sant om intryckt, annars Falskt (samma som Status).
Uppslappt Logik | Falskt om intryckt, annars Sant (motsatsen till Status).
Snabbtryckt | Logik |Sant om knappen har tryckts in och slédppts upp vid ett tidigare tillfalle. Darefter, om en ny
snabbtryckning ska lagras, maste en ny intryckning och uppslappning utféras.




EXEMPEL: ROBOTPROGRAMMERING

Programmet nedan far en robot att sdga “Touch” (tryck). Sedan testar det om
trycksensorn ar intryckt. Om s ar fallet kors Sant-fallet (8verst), och texten Thumbs up”
(tummen upp) visas pa roboten samtidigt som den sdger ”Yes” (ja). Om trycksensorn inte
&r intryckt kors Falskt-fallet (1angst ned), och texten ”Thumbs down” (tummen ned) visas
pa roboten samtidigt som den séiger “No” (nej). Efter forgreningen siger roboten “Thank

you” (tack).

Den if-satser villkor tar resultat frén trycksensor

s& omdet arsant kor forsta blocket inne och
falskt kor den andra blocket inside.
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Trycksensorn testas sa fort roboten har sagt ”Touch” (tryck). Om sensorn halls nedtryckt

i det 6gonblicket kor forgreningen Sant-fallet. Annars kor den Falskt-fallet.




UPPGIFT 1

Skapa ett blockprogram med din Lego robot som spelar ett visst ljud nar du trycker pa
trycksensor.

UPPGIFT 2

Skapa ett blockprogram med din Lego robot som kor framét tills den koliderar med ett
objekt t ex vdggen. Trycksensoren trycks ner sa att roboten kor bakat och stannar.




LABORATION 5

Loop-block

Loop-blocket &r en behallare som kan innehélla en sekvens av programmeringsblock. Det
far blocksekvensen som ingar att upprepas. Du kan valja om blocken ska upprepas i
odndlighet, ett visst antal ganger, tills ett sensortest utfors eller tills ndgot annat villkor ar

Sant.

Det ar bara blocken inuti loopen som upprepas. Nér loopen &r slut fortsatter programmet
med de block som foljer efter loopen.

E] Lagesvaljare

@ Indata L

E] Utdata for raknare

[E] Loop-namn

Anvand lagesvaljaren om du vill styra hur loopen ska upprepas. De olika lagena anger
vilket villkor som ska avbryta loopen. Du kan till exempel fa loopen att upprepas ett visst
antal ganger, att upprepas tills ett datavérde fran sensorn nar ett visst troskelvérde eller att
upprepas i oandlighet. Vilka indata som &r tillgangliga beror pé vilket lage som har valts.

Lagena beskrivs nedan.

Exempel: Med det har programmet kors en robot framat tills trycksensorn trycks in eller
tills fargsensorn detekterar svart (beroende pa vad som intraffar forst). Utdatavardet fran
ett block av typen Logiska operationer anvands for indatavérdet Tills i loopen. Nér
loopen &r slut stoppas roboten.

I
| Resultaten kommer att bearbetas i logisk operatér med AND, Det vill siga att variablema

I

I

I
a & b miste vara sant for att g& utloopen, annars roboten kér vidare. o
1 I
i |

I — | | —
o e -0
Motorema B o1 | Motorema B
. % och C stanna.

och C startar




OBS: nasta bild forklara hur logikporten fungerar.
Not gate

If A =0 then Y = 1
A—{>O_Y IfA =1 then Y =0
Or gate iIfA =0and B = 0 then
A IfFA =1 and B = O then
Bi}'—v IfFA =0 and B = 1 then
IfFA =1 and B = 1 then
And gate If A =0 and B = O then
A — v IfA =0 and B = 1 then
B — ) IfFA =1 and B = O then
IfA =1 and B =1 then
Gyrosensorn

Gyrosensorn identifierar rotationsrorelser. Om du roterar gyrosensorn i samma riktning
som pilarna pa sensorns hélje, kan sensorn identifiera rotationsfrekvensen i grader per
sekund. Du kan anvénda rotationsfrekvensen for att identifiera till exempel nér en del av
roboten roterar eller nar roboten faller omkull.

Gyrosensorn registrerar dessutom den totala rotationsvinkeln i grader. Du kan anvanda
rotationsvinkeln om du till exempel vill ta reda pa hur langt roboten har roterat.

Gyrosensorn kan generera foljande data:

Data Typ Anteckningar

Vinkel Numerisk | Rotationsvinkel i antal grader.
Mats frdn den senaste 3terstallningen. Aterstslls med laget Aterstall i blocket Gyrosensor.

Frekvens [Numerisk |Rotationsfrekvens i grader per sekund.

EXEMPEL: SVANG MED EN SPECIFIK VINKEL

Med det har programmet svanger en robot 90 grader at vénster. Programmet anvander
blocket Vanta med laget Gyrosensor — Andra — Vinkel for att vanta tills rotationsvinkeln
&ndrats med 90 grader.

! |
I | Gyrosensormn |
Motorerna B i s o 2= ! Motorema B
och C startar Urotationsvinkeln om 0l och C stanna.
! det blir 90 grader i
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UPPGIFT 1

Skapa ett blockprogram med din Lego-robot spelar ett visst ljud nér roboten rotera 90
grader. (Anvand gyrosensorn for att mata rotationsrérelser).

UPPGIFT 2

Skapa ett blockprogram med din Lego-robot som kér runt och rotera nar det kom néra
vdggen och var noga med att roboten spelar ljud nér han roterar
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LITEN CASE

LABORATION 1

Tva grupper ska tavla mot varandra samtidigt,

Ni Skapar en blockprogrammering med din lego robot som ska kora s& snabbt s mojligt
inne i en cirkelbana utan att den lamna ut cirkeln. Roboten som lamnar ut forst cirkelbana

forlorad.

Tips:

1- Anvénd férgsensor.
2- Skapa tva loopar.




LABORATION 2

Tva grupper ska tavla mot varandra samtidigt,
Skapa ett blockprogram med din Lego-robot som félja en svart linje.

Tips:

1- Anvénd fargsensor.
2- Skapa variabler.
3- Skapa loopar.




LITTERATURFORTECKNING

Manual 1:

https://www.lego.com/sv-se/mindstorms/downloads/user-guide

Manuel 2:

https://ev3-help-online.api.education.lego.com/Retail/en-
us/page.html?Path=blocks%2FLEG0O%2FStartBlock.html



https://www.lego.com/sv-se/mindstorms/downloads/user-guide
https://ev3-help-online.api.education.lego.com/Retail/en-us/page.html?Path=blocks%2FLEGO%2FStartBlock.html
https://ev3-help-online.api.education.lego.com/Retail/en-us/page.html?Path=blocks%2FLEGO%2FStartBlock.html

