EV3-haasteita
(Kari Valtonen 2018)
Liike ja kaarto sekä eteen- että taaksepäin: 
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Lisätehtäviä:
- Ohjelmoikaa robotti tekemään tehtävä 1. niin, että se pysähtyy 5. sekunniksi sekä menomatkalla että paluumatkalla.
- Ohjelmoikaa robotti kiertämään esine kokonaan yhden kerran ja palaamaan sitten takaisin.
- Ohjelmoikaa robotti tekemään tehtävä 1. peruuttaen.
- Ohjelmoikaa robotti tekemään taskuperuutus. Kysy tarkempi ohje opettajalta.
Tehtävä 2.
- Koodaa robotti kiertämään vanne niin, että se kaartaa koko matkan. Vihje: kokeile, mitä muuttujan arvoa säätämällä saat robotin kaartamaan haluamallasi tavalla.
- Koodaa robotti tekemään tehtävä 2. peruuttaen.

Tehtävä 3.
- Koodaa robotti pujottelemaan rata.
- koodaa robotti pujottelemaan rata peruuttaen.












Sensorit
Tehtävä 1. törmäyssensori
- Rakenna robottiisi törmäyssensori, koodaa törmäysohjelma ja testaa törmäilyradalla.

Tehtävä 2. 
- Kokeile, miten koodia muuttamalla saat robotin selviämään paremmin törmäilyradasta.
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Tehtävä 4.
- Testaa robottiasi törmäilyradalla. Kokeile, saatko koodia muuttamalla robottisi selviämään paremmin radasta.
Tehtävä 5. valosensori - Sumorobotti
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Tehtävä 6. 
-  Tuunaa robottisi rakennetta saadaksesi siitä tehokkaan puskijan.
- Haasta muiden ryhmien robotteja kaksintaisteluun.
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Tehtéva 1. Google-auto

* "Matkaatte kaverin luo kylaan Google-autolla. Syksy
jatkuu ja menomatkan voi taittaa hieman
nopeampaan tahtiin eli 100km/h (eli moottorin
voima 100), mutta paluumatkalla talvi on yllattanyt
ja auton tulee ajella turvallisesti perille uusien
rajoitusten mukaan eli 80km/h”

* Ohjelmoikaa robotti lahtemaan lahtéviivalta ja
kiertdmaan esine, minké jéalkeen palaamaan
takaisin alkuun maaliviivan yli annettujen

nopeusrajoitusten mukaisesti
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Tehtdva 3. Esteiden vaistelija -robotti

Korvaa kosketussensori ultradanisensorilla.
Asenna sensori robottiin niin, ettd se osoittaa
eteenpdin ja on n. 5 cm korkeudella lattiasta.

Varmista, ettei laite tai johtimet ole sensorin
danen tiella.

Kytke sensori Input-porttiin (4 = oletusportti).
Muokkaa dsken tehtya tormailijan ohjelmaa
niin, etta silmukan ehtona onkin nyt
ultraddnisensorin mittaama etaisyys
senttimetreina.
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* Tehtdvana rakentaa robotti, joka pysyy mustalla
alustalla, jonka reuna maalattu valkoiseksi.

* Lisaksi robotin pyrittava tydntamaan vastustaja
pois alustalta.

* Hyddynnetdan valosensoria.
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* Kiinnitd nyt valosensori robotin etuosaan,
mielelladn keskelle jan. 1 —2 cm etaisyydelle
alustasta niin, ettd se on kohtisuoraan alaspdin
(oletusportti = 3)

* Mittaa sen jalkeen valoarvoja sumoalustan
mustalta ja valkoiselta pinnalta. Kirjaa
tulokset.




