Tehtava?

Silmukka (Loop)

Ohjelmoitaessa kohdataan usein tilanteita, joissa jokin kasky, tai useamman
kaskyn muodostama kokonaisuus halutaan toistaa. Talloin ohjelmaan lisdtaan
silmukka. EV3:a ohjelmoitaessa toistettava ohjelmaosuus joko raahataan
hiirella, tai laaditaan suoraan silmukkamodulin sisaan.

Ohjelmoi seuraavaksi robotti kulkemaan nelion (35cmx35cm) muotoinen reitti

vastapaivaan, kahdesti.
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Ohjelmoi nyt robotti kulkemaan nelion (35cmx35cm)  muotoinen  reitti
vastapaivaan, kolmasti, mutta niin, ettd se antaa lisdksi danimerkin jokaisen

kierrnk<sen niaAttecksi

79&@@0 PIQD~O® ,?_:JQD? # mg@.l“ P’bgg

Mi 7* i 301 -30(.2 ] o \@ ‘ wo‘ 30|2oo‘ (it ‘ 4;{1 \ () ‘Fxoo,

Vinkki: Horn 1 -danen loydat klikkaamalla danilohkon tyhjaa nimikenttaa ja valitsemalla
soitettavien &anien valikosta "LEGO Sound Filles” - "Mechanical” ja sieltd "Horn 1" -tiedoston.
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Tehtava3s

Rinnakkainen suoritus

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

Nyt, vield kun robottiimme on kytketty vasta kaksi moottoria, télle toiminnolle
on vahemmaéan kayttod. Mutta viimeistdan Kkilparobotteihin tutustuessamme
talle ominaisuudelle tulee kaytda.

Rinnakkaiseen suoritukseen tutustutaan lisaamalla &sken tehtyyn ohjelmaan
hiukan moottorin parindd. Malli alla, tarkenna pérind kestamdan muutaman
sekunnin verran ohjelman pa&dhaaran suorittamista pidempéaan.

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 &aénilohkon tyhjaa nimikenttaa ja
valitsemalla soitettavien aanien valikosta "LEGO Sound Filles” = "Mechanical” ja sielta "Motor
idle” -tiedoston.



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

Viivan seuraamisen harjoitteluun tarvitaan harjoitusalusta.

o Jos kaytettavissa on vaalea siled lattiapinta, harjoitusradan voi
tehda kayttden mustaa teippia.

o Jos Kkaytettavissa on iso tulostin, harjoitusradan voi tehda
tulostamalla lopussa liitteena olevan radan paperille.

o Vastaavan voi tehdéa ilman tulostintakin maalaamalla, piirtémallg,
teippaamalla  mille  tahansa  siledlle  vaalealle  alustalle
(levy/kartonki/paperi/mainoskangas/jne.).

Tunnistettavat varit ovat musta, sininen, vihrea, 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, savysta ja etaisyydesta riippuen.

Tehtaval

Liitetdédn valokenno robottiin (Portti 1) ja tehddan apuohjelma, joka nayttaa
ohjaimen nayttéruudulla mitd valokenno "ndkee”. Mitataan milla etaisyydell&
EV3:n valokennon erottelukyky on parhaimmillaan ja kokeillaan eri véarien
tulkintaa.

Tehdaan ohjelma, joka

o Tyhjentda nayton ja kirjoittaa ensimmaiselle riville "VALOKENNO 17,
> toiselle riville "Vari” + t&t4 vastaavan mittaustiedon,
5 kolmannelle riville "Valo" + tata vastaavan mittaustiedon,

~

~

> ja neljannelle riville "Heijast.” + t&ta vastaavan mittaustiedon.

~

~

> Mittauksesta siirrytdan aina seuraavaan 0.5s vdlein, paéattymatodn
silmukka.



Né&yttoruutu

EV3:n nayttéruutu on 177x127 pisteen kokoinen. Tekstin aloituskohta, eli sen
ensimmaisen merkin vasemman ylakulman paikka maaritellaan taman vaaka-
(X) ja pysty- (Y) suuntaisena etaisyytena nayttoruudun vasemmasta ylanur-

kasta.

0 177
Edellisen sivun kuvan esimerkissa rivit | X |
(Y) oli maaritelty 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.



Kirjoitetaan ohjelma mallin mukaan.
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Meas.Reflect. \ Numero saadaan esitetyksi, kun se luetaan lohkoon kuin se olisi tekstid

L Esikatselunappi, kokeile

Vinkki: Tee ensin tarkasti yksi rivi. Kopioi se kolmeksi ja ketjuta nama. Siirra
aikaansaannos silmukkalohkon sisaan ja viimeistele ohjelma.



Kun ohjelma on saatu toimimaan, voidaan ryhtyd selvittdmaan valokennon
ominaisuuksia kokeellisesti.

Tehtavaan tarvitaan viivotin mittaamiseen ja vihko tuloksien kirjaamista varten.
Robottisarjan toistaiseksi vapaana olevista sinisistd, punaisista, vihreista,
keltaisista, valkoisista ja mustista osista saa rakennettua kéatevat, kolme
nuppia levedt mittapalikat (6/7 varia, ruskea jda puuttumaan).

Harjoitus3, Tehtava 1a)

% Kirjaa vihkoon sivun vasempaan reunaan alekkain numerot O, 1, 2, 3,
4,5, 6, ja 7.

+ Selvitd mittapalikoiden avulla mitd varid kukin numero vastaa, kirjoita
varit numeroiden peraan.

% Kokeile ja mittaa mikd on lyhin ja pisin etéisyys jolloin kenno viela
tunnistaa kunkin vérin oikein. Kiinnitd huomiota my®s kennon ja
palikoiden asentoihin. Kirjaa tulokset vihkoon.

% Keskustelkaa tuloksista.

? Oliko vérien kesken eroja

? Saivatko kaikki samansuuntaisia tuloksia

? Mita vareja mahtaisivat edustaa kaksi tyhjaksi jaanytta rivia
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(kuva ) Vinkki: Kennon ja mittapalikan voi asettaa viivottimen paalle.



Harjoitus3, Tehtdva 1b)

Tutkitaan kohteesta heijastuvan valon maaran mittaamista.

>

% Apuvdlineiksi tarvitaan viivotin, seka mattapintainen paperiarkki,
harjoitusalusta tms. jolle on tulostettu tai tussilla maalattu, vahintaan
3cm leved, mahdollisimman musta viiva.

“ Kokeile ja mittaa, milld etaisyydelld ja missd asennossa
(tarkasteltavaan pintaan nahden) valokennon on oltava, jotta se nakisi
jyrkimman rajan, suurimman mahdollisen eron mustan ja valkoisen
valilla. Kirjaa havainnot vihkoon.

% Keskustelkaa tuloksista.

? Oliko valokenon asennolla valia

? Paras tunnistusetaisyys

7 Saivatko kaikki samansuuntaisia tuloksia

Harjoitus3, Tehtdva 1c)
Mitataan valoisuutta, muista valon ldhteista peraisin olevan valon maaraa.

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

%+ Opettajan / ohjaajan luvalla, voitte kilvoitella etsien tyoskentely tilanne
valoisimman ja pimeimman kohdan.

% Sdantoina on, ettd mittausta suoritettaessa valokennon edessa pitaa
olla 30cm vapaata tilaa (viivottimen pituuden verran). Tavaroiden ja
ihmisten liikuttelua tulee valttad tatd koetta tehtdessa. Etenkin, jos
siitd voi seurata havaittavissa oleva muutos mittauksen tulokseen.



Tehtava2

Seuraavaksi valokenno kiinnitetddn osaksi robottia. Lisatdan aluksi sopivat
kiinnikkeet kennoon.

Valokenno tulee robotin paatyyn, Caster Ballin viereen.




Kytketaan valokenno vield takaisin tulo-porttiin numero 1.

Tarkista, ettd valokennon alle jaa nyt sopivasti tilaa (vertaa etéisyytta edellisien mittauksien
tuloksin).



Seuraavaksi rakennetaan testirata kéyttden mustaa ja varillisia PVC-teippejd (tunnetaan myos
sdhkomiehen teippina, jota saa ostaa mm. kaikista rautakaupoista), tai kaytetadn soveltuvaa
valmista pohjaa. Alla olevan kuvan mukainen testirata I0ytyy tédman Kirjan liitteista
tulostettavana .pdf -tiedostona (100cm x 140cm, edellyttad suurkuvatulostusta, tai mosaiikki-
tulostusta).
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Paikoitus

Ohjelmoidaan robotti kulkemaan "Start” -tekstin luota suoraan siniselle
viivalle asti ja peruuttamaan sieltd sitten takaisin ldhtopaikkaansa. Suoritusta
voidaan havainnollistaa vapaavalintaisten danimerkkien avulla.

Ohjelmointia voidaan aina tehda lukuisilla ei tavoilla. Tassakdan tehtavassa
ei ole olemassa yhtd oikeaa ratkaisua. Nyt on hyva tilaisuus tehda ihan oma
ohjelma.

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

Viivelohko voi esimerkiksi pidatellda ohjelman suoritusta ohjelmoijan
maarittelemén ajan verran, kuten alla olevassa kuvassa pienen aloitusviiveen
muodossa. Ehdoksi voidaan maéritelld ajan sijaan vaikka sellainen, etta
valokennon pitéa kertoa tunnistaneensa jotakin sinista.
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Valitaan viivelohkolle oikea moodi, toiminta tapa. Se Kkertoo viivelohkolle, ettéa
haluamme sen lukevan valokennon mittaamaa tietoa (Color Sensor), ja vertaavan (Compare)
varia.

Lisaksi meidan pitdaa kertoa viivelohkolle, mita varia
haluamme sen etsivan. Tassa tapauksessa etsimme sinista

varid. Samalla kannattaa huomata, ettd samanaikaisesti

tarkasteltaviksi véreiksi voidaan valita useampia kuin yksi E1d %
Ei|
(ruksi siniseen ja ruksi pois punaisesta). @2 B
03 |
04
B . B ) Os! s
Tarkeaa: Tarkasta myos tuloportin tunnus, valokenno on as [
kytketty porttiin numero 1. 07




Yksinkertaistettu ratkaisu, kommentti kenttien kayttdaminen helpottaa
ohjelman lukemista merkittavasti, etenkin kun tehdaan isompia ohjelmia.
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Pidemmalle viety ratkaisu. Ajatus on molemmissa kuitenkin sama.
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