Zadatak za vjezbu za 3. kolo Croatian Makers lige
STARIJA DOBNA SKUPINA
$k. god. 2019./2020.

Dragi mentorice i mentori,

ove Ce se Skolske godine 3. kolo Croatian Makers lige provesti kao fizi¢ko kolo i u njemu ¢e se ucenici natjecati

ekipno. Svaka ekipa moze imati najviSe 4 ¢lana.

Na natjecanju ée ucenici starije dobne skupine koristiti jedan robot koji ¢e se kretati po stazi koju ¢e dobiti na
pocetku natjecanja. Za rjeSavanje zadatka bit ¢e im potrebna hvataljka te dodatni ultrazvucni senzor. Drugi

ultrazvuéni senzor neka pricvrste bo¢no na straznjem dijelu 3asije.

Zadatak 3. kola za ucenike starije dobne skupine ukljucivat ¢e pracenje linije, zaustavljanje ispred prepreke uz

pomoc 2 ultrazvuéna senzora te koriStenje hvataljke za uzimanje i premjestanje predmeta.

Saljemo vam probnu stazu, zadatak za vjezbu i primjer rje$enja koje mozete koristiti kao pripremu za treée

kolo za ucenike starije dobne skupine.

Dragi ucenice i u€enici,

pripremom i sudjelovanjem u 3. kolu Lige naucit cete:

e programirati robot da pronade i prati crnu liniju,

e zaustaviti robot ispred prepreke pomocu ultrazvuénog senzora,
e provjeravati postojanje prepreka koje se nalaze s bo¢ne strane robota,
e podesavati vrijeme zakretanja robota na stazi,

e koristiti naredbu za mjerenje vremena (timer),

e kreirati vlastite naredbe iz kategorije My Blocks,

e programirati robot da otvara i zatvara hvataljku te pomocdu nje

premjesti predmet na stazi.




Zadatak

Zadatak robota je da koriStenjem dva ultrazvuéna senzora odredi na koju poziciju treba premjestiti predmet na
stazi. Dodatni ultrazvuéni senzor uzmite s drugog robota i montirajte s boéne strane sasije iza kotaca. Predmet

¢e robot premjestiti uz pomo¢ hvataljke koju treba pricvrstiti s donje strane (iznad senzora za praéenje linije).

Za rjeSavanje ovog zadatka uz stazu trebat cete koristiti 2 ili 3 mBot kutije (ili neke druge predmete sli¢nih
dimenzija) koje ¢e predstavljati prepreke na stazi, odnosno, posluzit ¢e kao uputa gdje robot mora odloziti
predmet. Ideja je da izradite samo jedan program kojim ¢e robot modi uspjesno rijesiti zadatak bez obzira na
to koliko kutija ¢e biti na stazi i na kojim pozicijama. Na stazu postavite valjak na oznacenu poziciju u gornjem
lijevom kvadratu (ispred mBot kutije). Valjak mozete napraviti od tvrdeg papira ili kartona, upotrijebiti karton
od toalet papira ili papirnatih ru¢nika, a ako imate 3D pisac u Skoli moZete ga i isprintati. Promjer baze valjka

neka bude oko 5 centimetra, a visina 10 centimetara.

U nastavku su izdvojene tri mogucénosti izgleda staze. Izradite jedan program kojim ée robot voziti po stazi, a za

svaku voZznju promijenite izgled staze. Dovoljno je da premijestite ili uklonite kutije prema slikama.
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Postavite robota na stazu, na poziciju START. Hvataljka neka mu je otvorena, a svijetla ugasena.

Robot pokrenite pritiskom na gumb ili pomodéu daljinskog upravljaca. Robot neka tada zatvori hvataljku i upali

zelena svjetla. Robot krece ravno prema valjku koji treba uhvatiti hvataljkom.

Na putu prema valjku, naiéi ¢e na prvu prepreku s lijeve strane. Kad prepozna prepreku bo¢nim ultrazvuénim
senzorom, neka se zaustavi, upali crvena svjetla i tako ostane 3 sekunde. Nakon toga, ponovno neka upali

zelena svjetla i nastavi prema valjku.

Kad stigne do valjka neka se zaustavi, upali plava svjetla, otvori hvataljku i preuzme valjak. Kad zatvori

hvataljku, neka promjeni boju u zelenu i zakrene se u desno trazeci crnu crtu.

Kad pronade crtu neka je prati te se zaustavi na prvom krizanju kako bi provjerio nalazi li mu se s lijeve strane

preprekaili ne.

Ako se robot krece po Stazi 1, onda je naiSao na prepreku na prvom krizanju. Tada mora stati i upaliti crvena
svjetla na 2 sekunde. Nakon toga neka promijeni boju svjetla u ljubi¢astu i nastavi s voZnjom prema kvadratu u
kojem na oznacenoj poziciji treba ispustiti valjak. Nakon ispustanja valjka, robot se mora parkirati na stazi kako

je prikazano na slici.

Kad se parkira, neka zatvori hvataljku i ugasi svjetla.
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Ako robot pak vozi po Stazi 2, tada na prvom kriZzanju nece naiéi na prepreku. Nakon Sto se na tom krizanju
zaustavi, neka upali Zuta svjetla u trajanju od 2 sekunde i nakon toga ponovno upalo zelena svjetla i nastavi
prema drugom kriZanju.

Kod drugog krizanja se zaustavlja i pali crvena svjetla na 2 sekunde jer mu se s lijeve strane nalazi prepreka.
Nakon toga mijenja boju svjetla u tirkiznu i zakreée udesno prema kvadratu gdje mora ispustiti valjak.

Nakon ispustanja valjka, robot se parkira kako je oznaceno na slici, gasi svjetla i zatvara hvataljku.
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Ako je robot na Stazi 3, tada na oba kriZanja prilikom zaustavljanja i provjeravanja prepreke svijetli Zutom
bojom 2 sekunde. Nakon provjere prepreke na prvom krizanju pali zelena svjetla i nastavlja prema drugom
krizanju. Nakon provjere prepreke na drugom kriZzanju gasi svjetla. Zatim se zakreée udesno kako bi ispustio

valjak na oznadenoj poziciji te se parkira se u kvadratu kako je prikazano na slici i zatvara hvataljku.
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Primjer rjeSenja

when mBot(mcore) starts up
set Prepreka » to e
Priprema

forever

wait until &% when on-board button pressed v ?

Preuzimanje

TraziCriu

wait o seconds

repeat until &% line follower sensor port2 = value

PratiCrtulL

&% turn right at power @ % for @ secs

&% stop moving
Provjera
Ispusti

Zavrsetak

Ovaj program je samo
primjer rjeSenja zadatka.
Sami moZete osmisliti
svoje blokove i odrediti
brzinu i vrijeme za
kretanje.




Objasnjenje

Robot na pocetku ne zna na kojoj se stazi nalazi stoga varijabla Prepreka ima postavljenu vrijednost O prije
nego krene voznja. Takoder, na pocetku se izvrSava blok Priprema (ugaseno svjetlo i otvorena hvataljka) koji je
detaljnije objasnjen u dijelu My Blocks.

Slijedi dio u forever petlji u kojem se na pocetku nalazi naredba za ¢ekanje pritiska na gumb (wait until on bord
button pressed). Time ste osigurali da robot krene s izvrSavanjem zadatka tek kad na njemu pritisnete gumb.
Nakon toga slijedi nekoliko posebno kreiranih naredbi kojima je definirano kako se robot mora ponasati na
stazi. Blok Start se odnosi na paljenje svjetla i zatvaranje hvataljke prije pocetka voznje. Blok Stop1 odreduje
nacin kretanja i zaustavljanja robota kod prve prepreke, a blok Stop2 kod druge prepreke na stazi. Blokom
Preuzimanje robot je programiran kako da hvataljkom uzme valjak. Nakon toga slijedi naredba TraziCrtu kojom
robot nakon preuzimanja valjka senzorom za pracenje linije trazi crnu crtu na stazi. Nakon toga se zaustavlja
na 1 sekundu (wait 1 secs) te prati crtu s lijeve strane (PratiCrtul) sve dok ne dode do prvog krizanja kad ¢e s
oba senzora biti na crnoj podlozi (repeat until line follower port2 value = 0). Kad se to dogodi, robot se kratko
zakrece udesno (turn right at power 30% for 0.3 secs) i zaustavlja (stop moving).

Slijedi blok Provjera u kojem se nalaze naredbe kojima robot provjerava postojanje prepreka na stazi i kako se,
ovisno o tome na kojoj je stazi, mora ponasati.

Na kraju se nalaze blokovi Ispusti i ZavrSetak kojima robot postavlja valjak na odredenu poziciju te se na kraju
voznje parkira.

U dijelu My Blocks primjeri proucite kako napraviti vlastite blokove naredbi.

Dodatne materijale za vjezbu potrazite na edukacijskom portalu lzradi!

My Blocks primjeri
| Make a block Iz kategorije My Blocks, odaberite opciju Make a

Block.

w
E:E Unesite ime svom bloku i u programu mu

pridruzite naredbe koje ée se izvrSavati kad svoj
blok postavite u glavni program.

B B

Add an input Add an input Add an input Add a label
numoer text ooolean


https://izradi.croatianmakers.hr/robotika/

Priprema

define Priprema

Hvataljka se otvara (servo port1 slot1 positioned at 55,

M servo portl +  slotl +  positioned at €@ wait 0.5 secs) te se diode na robotu gase.
wait @ seconds

&% turn on all »+ light with color red o green o blue o

&0 turn on all = light with color red o green o blue o

Start
define Start

&% turnon  all ~ light with color red o green @ blue o

% sevo portl +  slotl » positioned at

wait m seconds

Robot pali zelena svjetla (turn on all light color red 0
green 70 blue 0) i zatvara hvataljku (servo port1 slot1

positioned at 105, wait 0.5 secs).

Stop1l

R Stop! Robot vozi ravno (move forward at power 50%) sve

repeatuntil &b ultrasonic sensor port4 v distance(cm) < () dok s bo¢nim ultrazvu¢nim senzorom ne prepozna
& move forward + at power ) % prvu prepreku na stazi (repeat until ultrasonic sensor
port4 distance (cm) < 10). Tada se zaustavlja (stop

&% stop moving

— moving) i pali svjetla crvenom bojom u trajanju od 3
&6 LED all = shows color for o secs g) P ) ) jan)

sekunde.

Stop2
define Stop2

Robot svijetli zeleno i vozi ravno (move forward at

repeat until &% ultrasonic sensor port3 » distance(cm) < m power 50%) sve dok s prednjim ultrazvuénim

&% LED all + shows color I ) . . i
: senzorom ne prepozna valjak na stazi (repeat until

&b move forward » at power @ %

ultrasonic sensor port3 distance (cm) < 10). Tada se

&% stop moving zaustavlja (stop moving) i pali svjetla plavom bojom.

&b LED all = shows color (




Preuzimanje
define Preuzimanje

Robot otvara hvataljku (servo port1 slot1 positioned

*- servo portl » slot1 = positioned at @

wait @ seconds

repeat until &% ultrasonic sensor port3 »+ distance{cm) < o

at 55, wait 0.5 secs) te vozi prema valjku (move
forward at power 40%) sve dok mu se ne priblizi

dovoljno blizu da ga obujmi hvataljkom stazi (repeat
oC Q,
&% move forward » at power @ %

until ultrasonic sensor port3 distance (cm) < 5). Nakon

& stop moving toga se zaustavlja (stop moving), zatvara hvataljku

1 - lot1 = itioned at
R servo po e posiioned at € (servo port1 slot1 positioned at 90) i pali zelena

& LED all »+ shows color (

svjetla.

TraziCrtu

define TraziCrtu

Robot lagano zakreée desno (turn right at power

o 1 H
@b turn right at power @B % for @ secs 40% for 0.5 secs) te polako vozi ravno (move forward

repeat until 2 line follower sensor port2 »+ value = o

at power 30%) sve dok s desnim senzorom za
& move forward + at power € % praéenje linije ne detektira crnu crtu (repeat until

line follower sensor port2 value = 2). Nakon toga se

&% stop moving

zaustavlja (stop moving).

PratiCrtul

define PratiCrtul . .. L B

Ovaj blok sadrzi naredbe za praéenije linije s lijeve
& line follower sensor port2 » value strane. To znaci da ¢e robot voziti ravno kad je s
move forward ~  at power ) % lijevim senzorom za praéenje linije na bijeloj podlozi,

a s desnim na crnoj crti.

¢ line follower sensor port2 + value

turn right » at power @ %

2% line follower sensor port2 » value

turn left = at power m %




PratiCrtuD
define PratiCrtuD
Ovaj blok sadrzi naredbe za praéenije linije s desne strane.

&2t line follower sensor port2 * value .. , . ) .
To znaci da ée robot voziti ravno kad je s lijevim senzorom

move forward * at power @ %

za pracenje linije na crnoj crti, a s desnim na bijeloj podlozi.
&% line follower sensor port2 » value

turn right *+ at power @ %

&% line follower sensor port2 v value

turn left » at power @ %

PratiCrtuU
define PratiCrtuU
Ovaj blok sadrzi naredbe za kretanje robota po crti tako da

&% line follower sensor port2 v value i . . X
vozi ravno onda kad je s oba senzora na crnoj podlozi.

move forward * at power @ %

& line follower sensor port2 * value

turn left * at power m %

&t line follower sensor port2 + value

turn right *+ at power m %

&% line follower sensor port2 » value

move backward *+ at power @ %

Ispusti

B 'spust Robot otvara hvataljku otvara (servo port1 slot1 positioned

98 senvo portl v slot1 » positioned at @ at 55, wait 0.5 secs) kako bi ispustio valjak.

wait @ seconds




define Zavwrsetak

Prepreka = ()  then
& move backward at power @ % for m 58(5
&% turn nght at power m % for @ sBCs
&% mowve forward at power @ % for o secs
* servo  port] = slotl = positioned at @
wait m seconds
& turmon all = light with color red o green G blue lo
&% turmon  all =  light with color red 0 green 0 blue 0

Prepreka = ()  then
&% move backward at power @ % for @ secs
& turn nght at power m' % for PEY secs
&% move forward at power @ % for o sBLs
* servo port] # slot] * postioned at @
wait @ seconds
wige turmon all = light with color red o green 0 blue 'o
i turmon all +  light with color red a green 0 blue 0

&% move backward at power @ % for @ 58L5
&% turn left at power E % for secs
&% move forward at power @ % for m 58S

slotl + positioned at '@

&% turm on all = light with color red 0 green 0 blue 0
&% turm on all »  light with color red 0 green 0 blue 0

Zavrsetak

Ovisno o tome na kojoj je stazi robot, varijabla
Prepreka ¢e imati vrijednost 1 (ako je na Stazi 1),
vrijednost 2 (ako je na Stazi 2) i vrijednost 0 (ako je na
Stazi 3).

U ovom bloku se u if-then naredbama provjerava
vrijednost varijable Prepreka. Ovisno o njenoj
vrijednosti definirano je kako se robot mora kretati da

bi se parkirao na stazi i zavrsio voznju.



define Provjera

if & ultrasonic sensar  portd - distance (o) -:B then
set  Prapreka - to i)

& LED all » showseokor | for ) sees
elza

et Prepreks - tna

@ LED all = shows enlor () for (E]) sees

i Prepeeks = ] then
&% LED all » shows color
o reset timer
repestuntll B timer = E)
PratiCriull

e stop roving
& tum right st power L) % for (EE) secs
repeat until @ line follower sensor  port2 - value =ﬂ-

PratiCruD

e stop roving
wait ) seconds
&mfmnﬂatpm@%fw@sﬂ
elza

&% LED all =  shows color

% reset timer
repest until & timer ::E
PratiCriull

Ik atop roving
&hmﬁgl‘rtatp.wr@-%h‘x IE) secs

repest untll & line follower sensor pert2 ~ valee = ()
PratiCruD

% siop meving

if & ultrasonic sersor  portd = distance{em) qm then

B LED all = shows color for a S87%

& LED all = shows color 59

B turn right at power ifE) % for (G sees

& mrove forward at power ) % for (] secs
ehe

=t Prepreka~ 1o i)

@ LD all = shows color () for E) sees

& turn Hgl..npcnwﬂ % for (PEY secs

2 move forward st power {5 % for (GE) sees

Provjera

Robot provjerava postoji li s njegove lijeve strane prepreka (if
ultrasonic sensor port4 distance(cm) < 10). Ako postoji, varijabla
Prepreka dobiva vrijednost 1 (znadi da je robot na Stazi 1), te pali
svjetla crvenom bojom na 2 sekunde. Ako prepreke nema,
varijabla Prepreka poprima vrijednost 2 (robot je na Stazi 2 ili Stazi
3) te robot pali Zuta svjetla na 2 sekunde.

Ako je vrijednost varijable Prepreka jednaka 1 (if Prepreka = 1),
znaci da je robot na Stazi 1, pali ljubi¢asta svjetla i praéenjem crte
iznutra (PratiCrtuU) vozi 3 sekunde, kratko se pomakne udesno i
vozi po crti s desne strane (PratiCrtuD) sve dok ne dode do drugog
krizanja (repeat until line follower sensor port2 = 0). Tada se
zaustavlja i nakon jedne sekunde kratko vozi ravno (move forward
at power 40% for 0.8 secs) prema poziciji za ispustanje valjka.

Ako vrijednost varijable Prepreka nije 1, to znaci da je robot na
Stazi 2 ili 3. U else dijelu slijede naredbe za voznju do drugog
krizanja. Naredbe za kretanje su iste kao i na Stazi 1, samo sto
sada robot svijetli zelenom bojom.

Na drugom krizanju robot ponovno provjerava ima li prepreke s
lijeve strane (if ultrasonic sensor port4 distance(cm) < 10). Ako
ima (znaci da je na Stazi 2), robot pali crvena svjetla na 2 sekunde.
Nakon toga mijenja boju svjetla u tirkiznu, zakreé¢e udesno i vozi
ravno prema mjestu za ispustanje valjka.

Ako nema prepreke ni na drugom krizanju, u else dijelu varijabla
Prepreka poprima vrijednost 0 i robot pali Zuta svjetla na dvije
sekunde. Nakon toga se zakreée udesno prema poziciji na

ispustanje valjka i vozi ravno prema njoj.



