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INSTRUKCJA dla uczennicy / ucznia

Wstep.

Pracujecie w czteroosobowej grupie. Kazdy z Was powinien otrzymac
od prowadzgcego zajecia karte pracy. Upewnijcie sie, ze sg one
kompletne (kazda strona jest ponumerowana). Ostatnie dwie strony
tego dokumentu to tabela, ktérg kazdy z Was musi uzupetnic.

Uwaga! Sg tam pytania, na ktére kazdy z Was musi odpowiedzieé
samodzielnie. Musicie wspoétpracowac, aby rozszyfrowac o co chodzi

we wstepie i poleceniach zawartych w kartach pracy.

W pomieszczeniu, w ktorym odbywajg sie zajecia powinien czekac
na Was zestaw klockéw Lego® Mindstorms® EV3 oraz komputer

lub laptop z uruchomionym oprogramowaniem. W zaleznosci

od wybranej przez Was metody bedzie on w mniejszym lub wiekszym
stopniu wykorzystywany. Nie uruchamiajcie na komputerze zadnego

innego oprogramowania, nawet przegladarki internetowej.

Przygotujcie rowniez dtugopisy i kalkulator. Oprécz wymienionych

wyréznionym tekstem materiatow nie korzystajcie z innych pomocy.
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WAZNE! W trakcie rozwigzywania zagadek lub wykonywania polecen
mozecie napotkac na trudnosci, ktorych nie bedziecie umieli wspodlnie
rozwigza¢. Mozecie wéwczas kazdorazowo (przy kazdym z czterech
zadan) skorzystaé z podpowiedazi.

Sg one podzielone tak, aby kazdy z Was otrzymat inny fragment
wskazowki. Wystepuja one w dwéch wersjach: %" (pierwsza)

i 0.8 (druga). Korzystajcie z nich jedynie w ostatecznosci i pamietajcie,
zeby w pierwszej kolejnosci poprosi¢ prowadzgcego zajecia

o podpowiedz %" (pierwsza), a jesli weigz bedziecie mieli kiopot

z wykonaniem zadania, o podpowiedz o (druga).

Pamietajcie, ze nauczyciele prowadzgcy obserwujg Wasze poczynania
I Wasz wysitek wtozony w wykonanie zadan. Wazny jest takze wktad

pracy kazdego z Was. Starajcie sie wspotpracowac na kazdym etapie

zajec.

Wracaijcie do tej instrukcji za kazdym razem, gdy jest o tym mowa

w karcie pracy.
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CZESC 1
Dotyczy zadania 1.

UWAGA! Najpierw rozszyfrujcie zadanie 1 z kart pracy.

Zestaw Lego® Mindsorms® EV3 Education zawiera szereg elementow,

ktorych powinniscie uzyc:

1. KLOCKI - robot musi by¢ lekki, wiec ograniczcie ich liczbe

do niezbednego minimum.

2. SILNIKI (interaktywne serwomotory) - robot nie musi skrecac,
wiec powinien wystarczy¢ jeden duzy silnik (rys. 1) do ktérego

symetrycznie podtgczcie kota.

rys. 1 - duzy silnik robota EV3

3. KOLA - do napedzania robota uzyjcie k6t z oponami; w zestawie
podstawowym macie jedynie 2 sztuki. Wowczas tyt pojazdu musicie
podeprzec kulkg (rys. 2).

rys. 2 - kulka podtrzymujgca robota EV3
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4. KOSTKA (Brick) - mikrokontroler zawierajgcy dwa procesory,
sterujgcy pracg urzadzenia (rys. 3). Podstawowy element Waszego
robota, ktory bedzie wykonywat zadane przez Was czynnosci.
Zamocujcie go centralnie na szczycie pojazdu aby robot trzymat sie linii

prostej podczas ruchu oraz aby mie¢ dostep do przyciskow

I wyswietlacza.

rys. 3 - kostka EV3 - mikrokontroler

5. CZUJNIK DOTYKU (Touch Sensor) - zamontujcie go tak,
aby jego czerwona koncowka byt najbardziej wystajgcym elementem

z przodu pojazdu (rys. 4).

rys. 4 - czujnik dotyku zestawu EV3
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6. CZUJNIK ULTRADZWIEKOWY (Ultrasonic Sensor) - czujnik,
ktéry mierzy odlegtos¢ z doktadnoscig do 2 cm (rys. 5). Nalezy go
zamontowac w najnizszym mozliwym miejscu i skierowac go tak,
aby ,spogladat” w gore.

UWAGA! w wersji Lego® Mindsorms® EV3 Home czujnik ten zostat
zamieniony na sensor podczerwieni. Dziata i wyglada on podobnie,

wiec moze byC stosowany zamiennie.

rys. 5 - czujnik ultradzwiekowy zestawu EV3

7. KABELKI (rys. 6) - stuzg do tgczenia elementow zestawu z kostkg
,Brick” mikrokontrolera. Porty 1, 2, 3, 4 stuzg do podigczenia
czujnikéw (rys. 7), do portéw A, B, C, D podtaczamy silniki (rys. 8).
Zalecany jest nastepujgcy porzadek:

- silnik do portu D (gdy uzywacie dwdch silnikow, podtgczcie je

do portow B i C)

- czujnik dotyku do portu 1;

- czujnik ultradzwiekowy do portu 4.

B

o

rys. 6 - koncowka kabelka tgczgcego elementy zestawu z kostkg EV3
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rys. 7 - gniazda portow kostki ,Brick”, rys. 8 - gniazda portéw kostki ,Brick”,
do ktérych nalezy podtgczyc czujniki do ktérych nalezy podtgczyc silniki

Poprowadzcie kabelki w taki sposob, aby nie zaktécaty pracy

czujnikéw i két pojazdu.

O podpowiedz ', a ostatecznie o rozwigzanie %2 poproscie opiekuna,

jesli uznacie, ze nie jestescie w stanie samodzielnie zaplanowac
| skonstruowac robota. Pamietajcie, ze zaréwno podpowiedzi 1%

(pierwsza), jak i 53 (druga) sg spersonalizowane - kazdy z badaczy

otrzymuje inng wersje podpowiedzi.

Wszystkie zdjecia pochodzg z materiatdw promocyjnych producenta.
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CZESC 2
Dotyczy zadan 2 i 3.
UWAGA! Najpierw rozszyfrujcie zadanie 2 z kart pracy.
Wrdéccie do tego tekstu w razie potrzeby rowniez przy rozwigzywaniu

zadania 3.

Istnieje wiele mozliwosci, aby robot zmierzyt odlegtosci niezbedne do
znalezienia rozwigzania. Opisane tutaj dwie metody nie sg wiec jedyne,
ale musicie wybrac jedng z nich lub obie, aby dokona¢ pomiarow.
Wykorzystanie dodatkowych mozliwosci robota bedzie oczywiscie mile
widziane. Nie zapomnijcie pochwali¢ sie Waszymi pomystami w raporcie
z misji (tabela w karcie pracy).

WAZNE! Kazdy pomiar odlegtosci musi zosta¢ wykonany przez kazdego
badacza z grupy, czyli czterokrotnie. Wszystkie cztery wyniki muszg
postuzy¢ do obliczenia sredniej arytmetycznej. Do obliczen objetosci

(do wzoru) wykorzystajcie wartosci srednie.

METODA 1 - oprogramowanie Brick
1. Uruchomcie kostke (rys. 9) przytrzymujgc srodkowy klawisz

(1 - Enter), zaznaczony ciemniejszym odcieniem szarosci.
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nr klawisza funkcja

1 Enter
2 Escape

3,4 Nawigacja - lewo, prawo

rys. 9 - uruchomiony system 5 6 Nawiaacia - adra. dét
operacyjny kostki ,Brick” wraz z ’ gacja - gora,

opisem klawiszy

2. Policzcie lub odczytajcie z oprogramowania liczbe obrotu kot
sposob a) Korzystajac z klawiszy nawigacji mozna odnalez¢ opcje
,Port View”, a w niej licznik obrotéw kot (silnika). Poruszajgc robotem
wydtuz trasy, ktorej odlegtos¢ chcemy zmierzy¢, na wyswietlaczu
odnajdziemy liczbe obrotéw silnika, a wiec réwniez kot podczas ruchu.
sposob b) W ,Brick Program” mozna przy pomocy trzech
nastepujgcych po sobie polecen utozy¢ prosty program,

w ktorym robot (silnik) moze sie poruszac poki nie napotka
przeszkody. W tej sytuacji mozna kredg zaznaczy¢ punkt na kole

i obserwujgc go policzyc¢ liczbe obrotow kot do momentu zatrzymania
sie pojazdu.

3. Wysokos¢ mozna odczyta¢ z wyswietlacza odnajdujgc port czujnika

klawiszami nawigacji w zaktadce ,Port View”.
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Uwaga! Maksymalna mierzona przez czujnik ultradzwiekowy odlegtos¢
wynosi 255 cm.

4. Znajgc srednice kota i liczbe obrotow obliczcie wymagane odlegtosci.
Wykorzystujac pomiar wysokosci oraz wynik obliczonych odlegtosci,

wyznaczcie szukang objetosc.

METODA 2 - oprogramowanie komputerowe
1. Uruchomcie program, a nastepnie nowy projekt
(File — New Project — Program — Open) (rys. 10). Ten sam efekt

uzyskacie korzystajgc z menu zlokalizowanym w gornej belce

lub klikajgc symbol ,+” tuz pod nia.

=2

LEGO MINDSTORMS
Education EV3

Open Project

Open Recent

rys. 10 - ikonka oprogramowania i uruchomiony program
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2. Bloki dziatan i czujnikdw przeciggamy przytrzymujac lewy przycisk
myszy i przyczepiamy do zielonego przycisku start znajdujgcego sie juz

na ekranie (rys. 11).

rys. 11 - obszar czynny oprogramowania, przycisk start i menu blokéw dziatan i czujnikow

3. Podtgczcie robota z komputerem za pomocg kabla USB, Bluetooth®
lub WiFi. Po wigczeniu kostki przytrzymujac przycisk 1 (rys. 9)

w prawym dolnym obszarze okna oprogramowania powinniscie dostrzec
informacje o wykryciu kostki ,Brick” oraz podtgczonych elementach
(rys. 12).

4. W aplikacji, przy pomocy nastepujgcych po sobie bloczkow polecen,
mozna utozy¢ prosty program, w ktérym robot (silnik) bedzie sie
poruszat poki nie napotka na przeszkode. Zaawansowani badacze
moga wsrod blokéw dziatan odnalez¢ opcje, ktora wyswietli na ekranie
liczbe obrotow silnika (z doktadnoscig do 4 miejsc po przecinku).

W przeciwnym wypadku mozna obserwowac prawy dolny obszar
ekranu, na ktorym mozna odnalez¢ liczbe obrotow z doktadnoscig do
setnych czesci (rys. 12). Mozna oczywiscie rowniez zaznaczy¢ kredg
punkt na kole i obserwujgc jego ruch, policzy¢ obroty kota do momentu
zatrzymania sie pojazdu. Ta metoda bedzie réwniez skuteczna, lecz

najmniej doktadna.
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rys. 12 - ekran widoczny w prawym dolnym rogu oprogramowania po podtgczeniu robota
(kostki) z komputerem

»

5. Wsrod bloczkéw mozna znalez¢ rowniez ten, ktory odczytuje
wskazanie czujnika ultradzwiekowego i podaje jego wartosc,

czyli wysokos¢, na wyswietlaczu. Analogicznie jak w przypadku obrotow
mozna odlegtos¢ zmierzong przez czujnik odczytac¢ w prawym dolnym
okienku oprogramowania lub zaprogramowac robota, aby wyswietlat
wynik na ekranie kostki.

6. Wszystkie stworzone ciggi polecen uruchamia sie zielong strzatkg
.otart”. Jezeli z jakichkolwiek przyczyn musicie odpig¢ robota, zatadujcie
do niego program przyciskiem ,Download” \*! - pierwszy z prawej strony
w okienku widocznym w dolnym rogu ekranu (rys. 12). Po odpieciu
urzgdzenia wybierz zaimportowany program i uruchom go przyciskiem
nr 1 (patrz rys. 9).

7. Znajgc srednice kota i liczbe obrotow obliczcie wymagane odlegtosci

i na ich podstawie - szukang objetosc.

Jesli utkneliscie i nie umiecie sobie poradzi¢, skorzystajcie

z podpowiedzi ', a ostatecznie z rozwigzania X
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