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4. \alitse sanalohkot 5. Yhdista botti ©. Yhdista
tietokoneeseen keskusyksikko
USB-johdolla

Uusi projekti

o)

KUVAKELOHKOT = SANALOHKOT

Vinkki! Jos tyopoytaohjelma
ei yhdista keskusyksikkoon,

© Lohjan kaupunki, Timo Pietildinen kokeile kayttaa
verkkosovellusta eli ylla
olevaa osoitelinkkia.



Sottl tutuksi

Starttinappi ja nuolinappaimet
ohjelman valintaa

Botti sammuttaa
itsensa painettaessa
starttinappia tai
automaattisesti
jonkin ajan kuluttua

~* Portit, jotka toimivat

__molempiin suuntiin
®UNL

ot yhteyden avaus

Botin akku sijaitsee pohja
ja sen saa irti haluttaessa"
Lataus ja ohjelman siirto
tietokoneelta/Chromebookist © Lohjan kaupunki, Timo Pietildinen
a/lPadista

Bluethoot-yhdistaminen
onnistuu, mutta aluksi on
paras edeta piuhan
kanssa.



Ohjelma tutuksi
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MOOTTORIT

TUNTOAISTI
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Ohjelman ja botin
yhdistamisen tila,

painikkeen takaa
e avautuu
saatomahdollisuuksia
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Play-painike
siirtaa ohjelman
Tallennuspaikka, joka .bottiin
samalla mahdollistaa
ohjelman
kaynnistamisen botista



Yhteyden hallinta

Katkaise yhteys keskusyksikkaon
potato

Keskusyksikon kayttéjarestelma: 1.6.62 £ NIMEA UUDELLEEN
0%

KALLISTUSKULMA Vv

Yhdistettaessa bottiin
nakyy botin tila. Tassa | ---
nakymassa botti on ,
mahdollista myos
nimeta uudelleen.
Myos akun varaus
nakyy tassa.
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1 . Botti likkkeelle
-
o Ensiohjelma, jo|<a laittaa \/i.nkl_<.i: robo’.tin liikutta.miseks"i tu}ee ehsin rpééritellé, |
. s missa porteissa porteissa. Tassa botissa liikemoottorit
botin liikkeelle

ovat porteissa A ja B. Lisaksi maaritellaan nopeus.

@ aseta likemoottorit porttin A+B -

Etsi valikosta nama kuvakkeet ja raahaa pinoks;j
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1. Botti liikkkeelle, esimerkkiratkaisu

Ensiohjelma, joka laittaa

botin lilkkeelle

@ aseta likemoottorit porttin A+B -

@ asetaliikennpeus@%:iin
@ liku T » ° kierrosta »

Talla ohjelmalla paaset eroon
vyhdysjohdosta. Siirra ensin
USB-johtoyhteydella ohjelma Bottiin
klikkaamalla nayton oikeassa
alakulmassa olevaa "Play” — painiketta.
Irrota sen jalkeen johto ja kaynnista botti
sen vasemmasta nuolipainikkeesta.

@ aseta likemoottorit porttin  A+B w»

@ aseta likenopeus @ o:iin
@ iku T » » kierrosta »
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2. —steen kiertaminen

* Laadi ohjelma, joka « Vinkit
kiertaa esteen ja palaa 1. Selvitd ja maarita ohjelmaan

Rt e kuinka pitkasti robotti kulkee
vhden renkaan pyorahdyksen
aikana.

2. Laadi bottia 180 astetta
kaantava ohjelma ja testaile,
milloin se toimii hyvin.

3. Mittaa lahtoviivan etaisyys
esteeseen. Ja laadi

ohjelmapatkat, jotka
kuljettavat botin esteen
luokse ja takaisin.
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y aseta 1 moottorin kierroksi cm * liikuttu

—steen kiertaminen, esimerkkiratkaisu

| e Tassa ohjelmassa este on
T noin 90 cm paassa

\ aseta likemoottorit porttin = A+B « La htOV”VaSta BOttI 25 Laa

Lahtovuvall

aseta likenopeus @ %:iin
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3. Radan suorittaminen

1oy
ik
 Rakenna teipista neliorata = VinkKki
(sivut yhta pitkat). Laadi » Pohdi, mika vaihe ohjelmassa
ohjelma, jonka toteuttaen toistuu ja kuinka monta kertaa.
botti kulkee radan lapi. Kayttamalla valikon toista —

rakennetta saat ohjelmasta
lyhyen ja selkean. Sita on myos
helpompi korjata ja saataa.

@ aseta likemoottorit porttin _ A+B -
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@:@3\. Nelioradan suorittaminen, esimerkkiratkaist
et

* [assa ohjelmassa annetaan
robotille aluksi perustiedot
ohjelmasta. Sen jalkeen
toistorakenteessa toistetaan
nelja kertaa eteenpain kulkua
ja A-moottorilla suoritettavaa
kaantymista.
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4. Kosketussensorilla toimiva noppa
3¢
» Laadi ohjelma, jossa robotin « Vinkki: Ohjelmassa

led-naytto toimii noppana. kannattaa hyodyntaa odota
kunnes — toimintoa. Ohjelma

alkaa siis odottamisella,
kunnes kosketuspainiketta
painetaan. Tassa
ohjelmassa harjoitellaan
samalla nopan .
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4. Kosketussensori

0B I
ik

la toimiva

oppa, esimerkkira

© Lohjan kaupu

kaisu

* Tassa ohjelmassa robotti
aluksi pyytaa painamaan
nappia. Kun

kosketussensorin nappia

nainetaan, arpoo se jonkun
luvun 1-6 valilta ja nayttaa
sen naytossa.

nki, Timo Pietilainen



» Laadi ohjelma, jossa robotin
etalsyyssensori mittaama
etaisyys kerrotaan
led-naytossa. Mittaus
tapahtuu kosketussensoria

p:in:on

Etsi valikosta ngms3 kuvakkeet ja raahaa pinoksi

H. Etaisyyssensorilla toteutettu mitta.

« Vinkki: Ohjelmassa voi

hyodyntaa odota kunnes —
toimintoa. Ohjelma alkaa
siis odottamisella, kunnes
kosketuspainiketta
painetaan. Tassa
ohjelmassa harjoitellaan
samalla nopan
ohjelmoimista.
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b. Etaisyyssensorilla toimiva
mltta esimerkkiratkaisu

* Tassa ohjelmassa robotti
SRSy aluksi pyytaa painamaan
nappia. Kun
kosketussensorin nappia
painetaan, mittaa
etaisyyssensori etaisyyden
edessa olevaan esteeseen.
Voit viivaimella tarkistaa,
kuinka tarkasti robotti
onnistuu mittauksessa.
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56 6. Viivarobo
e

« Laadi ohjelma, jossa botti osaa = Lisahaaste: Voi kokeilla myos

pysahtya vaikka mustalle etaisyyssensorin kayttoa
viivalle. Huomaa, etta muun vastaavalla tavalla. Saada
alustan on oltava vaalea, lilke loppumaan, kun botti on
esimerkiksi valkoinen paperi tietyn etaisyyden paassa

Pl esteesta. o ——




6. Viivarobo, esimerkkiratkaisu

* Tassa ohjelmassa robotti
aluksi pyytaa painamaan
nappia. Kun
kosketussensorin nappia
painetaan, mittaa
etaisyyssensori etaisyyden
edessa olevaan esteeseen.
Voit viivaimella tarkistaa,
kuinka tarkasti robotti
onnistuu mittauksessa.
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/. Vlilvanseuraajabotti

oY
it
« Laadi ohjelma, jossa botti e Lisahaaste: Voi kokeilla
0saa seurata vaikka mustasta MYyO0s etalsyyssensorin
teipista valkoiselle alueelle kayttoa vastaavalla tavalla.

laadittua kiemurtelevaa Saada lilke loppumaan, kun
botti on tietyn etaisyyden
Paassa esteesta

@ kaynnista liike ohjauksella

@ kaynnista liike ohjauksella

Etsi valikosta nama kuvakkee ja raahaa pinosiO FTET



@:ﬁi. Vilvanseuraajarobo, esimerkkiratkaisu
it

* [assa ohjelmassa kokeillaan
aluksi toisenlaista ohjelman
kaynnistysta. Sitten tutulla
tavalla maaritellaan
Lilkkuminen. lkuisesti
toistavan rakenteen sisalle on
koodattu varsinainen
viivanseuraaja.
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. Muuttujaohjelmointia kohti, esimerkki
1oty - Vinkki:

« Muuttujaohjelmointi
mahdollistaa muuttuviin
olosuhteisiin reagoinnin aivan

. Nuglettajvadlmintaa voi

hyvin seurata nayton avulla
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Linkit ja vinkit

- & G

 https://yle fi/aine/ohjelmoinnin-abc
- https://yle filaihe/robomestarit
- https://www.innokas.fi/materiaalit/

= https://spike.legoeducation.com/pri
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