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3. Valokenno, paikoitus ja viivan seuraaminen, If-Then

Viivan seuraamisen harjoitteluun tarvitaan harjoitusalusta.

o Jos kaytettdvissé on vaalea siled lattiapinta, harjoitusradan voi

tehda kayttden mustaa teippia.
o Jos kaytettdvissd on iso tulostin, harjoitusradan voi tehda

tulostamalla lopussa liitteend olevan radan paperille.

o Vastaavan voi tehdd ilman tulostintakin maalaamalla, piirtdmalla,
teippaamalla  mille  tahansa  sileédlle  vaalealle  alustalle
(levy/kartonki/paperi/mainoskangas/jne.).
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Tehtaval

Liitetdan valokenno robottiin (Portti 1) ja tehda&n apuohjelma, joka nayttaa
ohjaimen nayttéruudulla mitd valokenno "nakee”. Mitataan millad etdisyydella
EV3:n valokennon erottelukyky on parhaimmillaan ja kokeillaan eri varien
tulkintaa.

Tehd&an ohjelma, joka

Tyhjentaéd nayton ja kirjoittaa ensimmaiselle riville "VALOKENNO 1",
toiselle riville "Vari” + tata vastaavan mittaustiedon,

o]

o]

o kolmannelle riville "Valo" + tata vastaavan mittaustiedon,

o Jja neljannelle riville "Heijast.” + tata vastaavan mittaustiedon.
o]

Mittauksesta siirrytddn aina seuraavaan 0.5s vaélein, paattymaton
silmukka.
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Tunnistettavat varit ovat musta, sininen, vihred, keltainen, punainen, valkoinen
ja ruskea. Muut varit tulkitaan luokkaan "No Color”, tai lahimpaan edella
mainituista. Tarkista tarvittaessa miten kenno tulkitsee varin. Esimerkiksi
oranssi saattaa tulla tulkituksi joko keltaiseksi tai punaiseksi, ruskeaksi, jopa
mustaksi, sévysta ja etadisyydesta riippuen.
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Néyttoruutu

EV3:n nayttéruutu on 177x127 pisteen kokoinen. Tekstin aloituskohta, eli sen
ensimmadisen merkin vasemman ylakulman paikka méaéritellaédn tdman vaaka-
(X) ja pysty- (Y) suuntaisena etdisyytena nayttéruudun vasemmasta ylénur-

kasta.

0 177
Edellisen sivun kuvan esimerkissa rivit | X |
(Y) oli méaéritelty alkamaan korkeudelta 0 —

25, 50, 75 ja 100 pistetta.

Kaikki tekstit alkavat ruudun vasemmas- Y
ta reunasta, eli kaikkien tekstien X
parametrin arvo =0. Mittaustietojen sa-

127 —

rake alkaa vastaavasti kohdasta X=130.




image10.png
Kirjoitetaan ohjelma mallin mukaan.

[ LEGO MINDSTORMS EV3 Home Edition 0 M I e |

File Edit Tools Help

Harjoitus3.ev3* X

[#] @ valokenno x |

Wired -symboli = Esitettava
teksti, tieto tms. tuodaan
lohkoon tietojohdinta pitkin.

o] VALOKENNO 1

Numero saadaan esitetyksi, kun se luetaan lohkoon kuin se olisi tekstia
Esikatselunappi, kokeile

Vinkki: Tee ensin tarkasti yksi rivi. Kopioi se kolmeksi ja ketjuta nama. Siirra
aikaansaannos silmukkalohkon sisaan ja viimeistele ohjelma.
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Kun ohjelma on saatu toimimaan, voidaan ryhtyd selvittémé&an valokennon
ominaisuuksia kokeellisesti.

Tehtavéan tarvitaan viivotin mittaamiseen ja vihko tuloksien kirjaamista varten.
Robottisarjan toistaiseksi vapaana olevista sinisistd, punaisista, vihreistd,
keltaisista, valkoisista ja mustista osista saa rakennettua kéatevat, kolme
nuppia leveat mittapalikat (6/7 véria, ruskea jaa puuttumaan).

Harjoitus3, Tehtava 1a)

« Kirjaa vihkoon sivun vasempaan reunaan alekkain numerot O, 1, 2, 3,
4,5, 6 jalT.

« Selvitd mittapalikoiden avulla mitd varia kukin numero vastaa, kirjoita
varit numeroiden peraan.

« Kokeile ja mittaa mika on lyhin ja pisin etdisyys jolloin kenno vield
tunnistaa kunkin varin oikein. Kiinnitd huomiota myds kennon ja
palikoiden asentoihin. Kirjaa tulokset vihkoon.

“ Keskustelkaa tuloksista.

? Oliko vérien kesken eroja
? Saivatko kaikki samansuuntaisia tuloksia
? Mita véreja mahtaisivat edustaa kaksi tyhjaksi jaanytta rivia
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(kuva ) Vinkki: Kennon ja mittapalikan voi asettaa viivottimen péalle.
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Harjoitus3, Tehtava 1b)

Tutkitaan kohteesta heijastuvan valon méaaréan mittaamista.

K3

< Apuvélineiksi tarvitaan viivotin, sek& mattapintainen paperiarkki,
harjoitusalusta tms. jolle on tulostettu tai tussilla maalattu, vahintaan
3cm leved, mahdollisimman musta viiva.

< Kokeile ja mittaa, milla etdisyydelld ja missa asennossa

(tarkasteltavaan pintaan nahden) valokennon on oltava, jotta se nakisi

jyrkimmén rajan, suurimman mahdollisen eron mustan ja valkoisen
valilla. Kirjaa havainnot vihkoon.
« Keskustelkaa tuloksista.
? Oliko valokenon asennolla vélia
? Paras tunnistusetdisyys
? Saivatko kaikki samansuuntaisia tuloksia

Harjoitus3, Tehtavé 1c)

Mitataan valoisuutta, muista valon l&hteista peréisin olevan valon maaraa.

K3

< Kokeilkaa millaisia lukemia saatte ikkunasta tulevasta valosta,
tietokoneen nayton valosta, jne.

« Opettajan / ohjaajan luvalla, voitte kilvoitella etsien tyoskentely tilanne
valoisimman ja pimeimmén kohdan.

< Saantdind on, ettd mittausta suoritettaessa valokennon edessé pitaa

olla 30cm vapaata tilaa (viivottimen pituuden verran). Tavaroiden ja
ihmisten liikuttelua tulee vélttaa t&td koetta tehtdessa. Etenkin, jos
siitd voi seurata havaittavissa oleva muutos mittauksen tulokseen.
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Tehtavaz

Seuraavaksi valokenno kiinnitetddn osaksi robottia. Lisataan aluksi sopivat
kiinnikkeet kennoon.
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Valokenno tulee robotin paatyyn, Caster Ball:in viereen.
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Kytketéan valokenno viela takaisin tulo-porttiin numero 1.

Tarkista, etta valokennon alle jaa nyt sopivasti tilaa (vertaa etaisyyttd edellisien mittauksien
tuloksin).
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Seuraavaksi rakennetaan testirata kayttden mustaa ja varillisia PVC-teippeja (tunnetaan myos
sahkomiehen teippina, jota saa ostaa mm. kaikista rautakaupoista), tai kaytetaan soveltuvaa
valmista pohjaa. Alla olevan kuvan mukainen testirata [6ytyy taman Kirjan liitteista
tulostettavana .pdf -tiedostona (100cm x 140cm, edellyttaa suurkuvatulostusta, tai mosaiikki-
tulostusta).
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Paikoitus

Ohjelmoidaan robotti kulkemaan “Start” -tekstin luota suoraan siniselle
viivalle asti ja peruuttamaan sielta sitten takaisin lahtdpaikkaansa. Suoritusta
voidaan havainnollistaa vapaavalintaisten &animerkkien avulla.

Ohjelmointia voidaan aina tehdé& lukuisilla ei tavoilla. Téssdkaan tehtdvassa
ei ole olemassa yhta oikeaa ratkaisua. Nyt on hyva tilaisuus tehda ihan oma
ohjelma.

Viivelohko on hyvin monikayttdinen. Se toimii kuin portilla seisova vartija.
Matka voi jatkua vasta kun vartijja on vartija on tarkastanut jonkin asian ja
ehdot ovat kunnossa.

Viivelohko voi esimerkiksi pidatella ohjelman suoritusta ohjelmoijan
madrittelemén ajan verran, kuten alla olevassa kuvassa pienen aloitusviiveen
muodossa. Ehdoksi voidaan mééritelld ajan sijaan vaikka sellainen, etta
valokennon pitda kertoa tunnistaneensa jotakin sinista.
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File Edit Tools Help

itus3.ev3* X

# | & valokenno x || & Teht2 x | [+

© Compare » [FYTIORNS

t3| Gyro Sensor > s Change »
@ Infrared Sensor >

€ Motor Rotation >

© 3 Reflected Li
©42 Ambient Lig

Pp= Temperature Sensor »
8 Tmnr S

Valitaan viivelohkolle oikea moodi, toiminta tapa. Se kertoo viivelohkolle, etta
haluamme sen lukevan valokennon mittaamaa tietoa (Color Sensor), ja vertaavan (Compare)
varia.




image20.png
Lisdksi meidan pitdd kertoa viivelohkolle, mita véria
haluamme sen etsivdn. Téssd tapauksessa etsimme sinista
varia. Samalla kannattaa huomata, ettd samanaikaisesti
tarkasteltaviksi vareiksi voidaan valita useampia kuin yksi
(ruksi siniseen ja ruksi pois punaisesta).

Tarke&da: Tarkasta myods tuloportin tunnus, valokenno on
kytketty porttiin numero 1.

EON HERN .,
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Yksinkertaistettu ratkaisu, kommentti kenttien ké&yttdminen helpottaa
ohjelman lukemista merkittavésti, etenkin kun tehddan isompia ohjelmia.

P | 33 valokenno x | (3 Teht2 x |+

Aja taaksepain
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Pidemmaélle viety ratkaisu. Ajatus on molemmissa kuitenkin sama.
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Tehtavaz

Silmukka (Loop)

Ohjelmoitaessa kohdataan usein tilanteita, joissa jokin kasky, tai useamman
kdskyn muodostama kokonaisuus halutaan toistaa. Talldin ohjelmaan lisatéan
silmukka. EV3:a ohjelmoitaessa toistettava ohjelmaosuus joko raahataan
hiirelld, tai laaditaan suoraan silmukkamodulin sisdan.

Ohjelmoi seuraavaksi robotti kulkemaan nelién (35cmx35cm) muotoinen reitti

vastapaivaan, kahdesti.

Harjoitus2.ev3* X
[ B Ten2 x |&

i ‘77777\ -30l-30l. 2 ,/ 4D |l100 200/
) oD _\

Ohjelmoi nyt robotti kulkemaan nelion (35cmx35cm) muotoinen reitti
vastapdivéan, kolmasti, mutta niin, ettd se antaa lisédksi &animerkin jokaisen

kinrrokecen naisttoapnkct
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Vinkki: Horn 1 -danen loydat klikkaamalla danilohkon tyhjaa nimikenttaa ja valitsemalla
soitettavien aanien valikosta "LEGO Sound Filles” - "Mechanical” ja sielta "Horn 1" -tiedoston.
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Tehtava3l

Rinnakkainen suoritus

Osa ohjelmoitavista laitteista kykenee suorittamaan useampia ohjelman
saikeita, eli haaroja, samanaikaisesti.

Nyt, vield kun robottimme on kytketty vasta kaksi moottoria, télle toiminnolle
on védhemmén kayttdéa. Mutta viimeistédan kilparobotteihin tutustuessamme
télle ominaisuudelle tulee kaytoa.

Rinnakkaiseen suoritukseen tutustutaan lisdémélla &sken tehtyyn ohjelmaan
hiukan moottorin péarinaa. Malli alla, tarkenna parind kestdamaan muutaman
sekunnin verran ohjelman pa&haaran suorittamista pidempé&an.

Kun teet ohjelmaan haaroitusta, huomaa ettd kaikki polut alkavat
ohjelmamodulin portista ja paattyvat ohjelmamodulin porttiin.
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(kuva ) Vinkki: Motor idle -aanen loydat klikkaamalla &anilohkon tyhjaa nimikenttaa ja
valitsemalla soitettavien &anien valikosta "LEGO Sound Filles” - "Mechanical” ja sielta "Motor
idle” -tiedoston.




