Zadatak za vjezbu za 2. kolo Croatian Makers lige
MLADA DOBNA SKUPINA
sk. god. 2020./2021.

Dragi mentorice i mentori,
ove Ce se Skolske godine 2. kolo Croatian Makers lige provesti kao pojedinacno kolo i bit ¢e online.

Na natjecanju ¢e uc€enici mlade dobne skupine koristiti jednog robota koji ée se kretati po stazi. Za

rieSavanje zadatka bit ¢e im potreban senzor za pracenje linije i ultrazvucni senzor.

Zadatak 2. kola za ucenike mlade dobne skupine ukljucivat ¢e praéenje linije zaustavljanje ispred

prepreke pomodu ultrazvuénog senzora.

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

drugo kolo za ucenike mlade dobne skupine.

Dragi u€enice i ucenici,

pripremom i sudjelovanjem u 2. kolu Lige naucit cete:

* programirati robot da pronade i prati crnu liniju,

« zaustaviti robot ispred prepreke pomodéu ultrazvuénog senzora,

» podesavati vrijeme zakretanja robota na stazi,

» kreirati vlastite naredbe iz kategorije My Blocks.




Zadatak

Za uspjesno rjeSavanje pripremnog zadatka potreban vam je jedan robot. Zadatak robota je da dode

do mjesta s kojeg je krenuo pracenjem jedne crne linije i detektiranjem prepreka na stazi.
Postavite robot na stazu kao na slici da s oba senzora za praéenje linije bude na crnoj povrsini.
Pokrenite ga pritiskom na tipkalo na robotu ili pomocu daljinskog upravljaca.

Robot neka se zatim ukljuci svjetlece diode zelenom bojom i krene s voZznjom praéenjem crne crte.
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Kad dode do prepreke mora se ispred nje zaustaviti kako je prikazano na slici i ukljuciti crvena svjetla.

Tako mora stajati ispred prepreke barem 2 sekunde.

Nakon toga robot skre¢e desno, ponovno pronalazi crnu crti i prati je do sljedece prepreke. Kad dode
do druge prepreke, zaustavlja se kako je prikazano na slici i ukljuCuje Zuta svjetla. Ispred druge

prepreke stoji 3 sekunde.

mBot kutija mBot kutija

ehiny jogw

efizny 109w

Zaustavljanje kod prve prepreke Zaustavljanje kod druge prepreke

Robot zatim ponovno skrece desno i vozi do cilja. Kad stigne na cilj, zaustavlja se kako je prikazano na

slici (sa sva 3 kotaca unutar kvadrata). Nakon toga iskljucuje svjetlece diode i voZznja je zavrSena.
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Rjesenje
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&% LED all v shows color I

&% when on-board button pressed v ? ‘

&% LED all v shows color (D

DoPrvePrepreke

DoDrugePrepreke

Ovaj program je samo
primjer rjeSenja zadatka.
Vrijednosti brzine i vremena
kretanja su relativne te ih
morate podesiti ovisno o
stanju mojih baterija i

duljini puta koji moram

Objasnjenje

Prije naredbe za pritisak na tipkalo (wait until when on-bord button pressed), nalazi se naredba
kojom su svjetlece diode na robotu iskljucene.

Nakon pritiska na tipkalo ukljucuju se svjetlece diode zelenom bojom.

Zatim slijede blokovi DoPrvePrepreke pa DoDrugePrepreke kojima robot prati crnu liniju i zaustavlja
se kod prepreka na stazi te mijenja boju svjetlecih dioda.

Na kraju se izvrSava blok DoCilja kojim robot zavrSava svoju voznju s pozicije s koje je i krenuo.

Pogledaj u nastavku pripreme sve primjere naredbi koje mozZete izraditi po Zelji uz pomoé My Blocks.



My Blocks primjeri
Iz kategorije My Blocks, odaberite opciju Make a Block.

Make a block X

W

Add an input Add an input Add an input Add a label
number text boolean

ERun without screen refresh

Coneel “

Unesite ime svom bloku i u programu mu pridruzite naredbe koje ée se izvrSavati kad svoj blok

postavite u glavni program.

Blok DoPrvePrepreke

Ovim blokom robot prati crnu liniju s desne strane dok ne dode do prepreke na udaljenosti manjoj od
20 centimetara. Nakon toga se vrlo kratko zaustavlja i vozi ravno da bi se pribliZio prepreci kako je
opisano u zadatku te ukljuCuje crvena svjetla i Ceka 2 sekunde.

define DoPrvePrepreke

repeat until &% ultrasonic sensor port3 v distance(cm) < @

PratiLiniju1

&2 stop moving

wait @ seconds

&% move forward at power @ % for @ secs

&% LED all * shows color

wait e seconds



Blok DoDrugePrepreke

Ovim blokom robot najprije skre¢e desno dok ne pronade crnu crtu, a zatim je prati s desne strane sve
dok ne dode do druge prepreke na udaljenosti manjoj od 20 centimetara. Nakon toga se vrlo kratko
zaustavlja i vozi ravno da bi se pribliZio prepreci kako je prikazano na slici te ukljucuje Zuta svjetla i
Ceka 3 sekunde.

define DoDrugePrepreke

repeat until & line follower sensor port2 v value < o

&% turnright v at power @ %

repeat until &b ultrasonic sensor port3 v distance(cm) < @

PratiLiniju1

&% stop moving

wait {(UEJ) seconds
=6 move forward at power @ % for @ secs

&% LED all » shows color .

wait o seconds

Blok PratiLinijul

Ovaj blok sadrzi naredbe za pracenje linije s desne strane. To znaci da ¢e robot voziti ravno kad je s
lijevim senzorom za pracenje linije na crnoj crti, a s desnim na bijeloj podlozi.

define PratiLinijul

&% line follower sensor port2 v detects leftside v being black v ? &% line follower sensor detects rightside v being white v 7

&% move forward v at power @ %

& line follower sensor port2 v detects leftside ¥ being ? & line follower sensor detects rightside v+ being

& turnleft v at power @ %

& line follower sensor port2 v detects leftside ¥ being ? &% line follower sensor detects rightside ¥ being

& turnright v at power @ %

&% line follower sensor port2 v detects leftside v being ? &b line follower sensor port2 v detects rightside v being

&=e turnright v at power @ %




Blok PratiLiniju0

Ovaj blok sadrzi naredbe za pracenje linije iznutra. To znaci da ¢e robot voziti ravno kad je s oba
senzora za pracenje linije na crnoj crti.

define PratiLiniju0

&b line follower sensor port2 v detects leftside v being blackv ? and &% line follower sensor port2 v detects rightside v being black v ? then

&% move forward v at power @ %

& line follower sensor port2 v detects leftside v being blacke ? and &% line follower sensor port2 v detects rightside v being whitev ? then

&% turn left v+ at power @ %

& line follower sensor port2 v detects leftside ¥ being whitev ? and &% line follower sensor port2 v detects rightside ¥ being black v ? then

&% turnright » at power @ %

Blok DoCilja

Ovaj blok sadrzi naredbe kojima robot pronalazi crnu liniju s desne strane, a zatim je oko 3 sekunde
prati izvana, a nakon toga iznutra kako bi se pozicionirao na sredini kvadrata. Kad izade s crne linije
kratko se zaustavlja i vozi ravno do cilja kako je prikazano na slici te iskljuCuje svoje svjetleée diode.

define DoCilja

repeat until &b line follower sensor port2 v value < o

&% turnright v at power @ %

& reset timer
repeat until & timer > e

PratiLiniju1
repeat until &% line follower sensor port2 v detects leftside ¥ being whitev ? and &% line follower sensor port2 v detects rightside v being white v ?
PratiLiniju0

&b stop moving

wait @ seconds

&% move forward at power @ % for m secs

& LED all * shows color ( )




