Zadatak za vjezbu za 3. kolo Croatian Makers lige
MLADA DOBNA SKUPINA
Sk. god. 2018./2019.

Ove Skolske godine ée 3. kolo Croatian Makers lige biti fizicko. Na natjecanju ¢e ucenici
mlade dobne skupine koristiti dva robota koji ¢e se kretati po stazi koju ¢ete dobiti na
pocetku natjecanja.

U 3. kolu zadatak ¢e se bazirati na programiranju senzora za pracenje linije te komunikaciji
izmedu robota. Saljemo vam probnu stazu i zadatak za vjezibu kako biste se $to bolje
pripremili za 3. kolo.

X Postavite robote kao na slici. Plavi robot sa
slike predstavlja prvog robota, a rozi drugog.

Prvi robot na pocetku slu¢ajnim odabirom pali
i gasi svjetlece diode crvenom i plavom bojom
do pritiska na tipkalo. Kad se tipkalo pritisne,
robot kreée s voZznjom.

Neka se robot kreée po stazi prateci crnu

liniju. Brzinu kretanja odredite sami.

Prije nego robot dode do drugog kriZzanja na
stazi (oznaceno na slici oznakom plavog x),
neka slucajnim odabirom odluci hoce li do

drugog robota putovati s lijeve ili s desne
strane puta. Ako odabere lijevi put, neka upali

lijevu svjetele¢u diodu plavom bojom. Ako

odabere desni put neka upali desnu svjetleéu

diodu crvenom bojom. Kad krene odabranim

putem, prati crnu liniju dok ne dode do bijelog
polja na stazi (na slici ozna¢eno oznakom
crvenog x) i tamo se zaustavlja.

Kad se prvi robot zaustavi jer je dosao na bijelo polje, Salje drugom robotu poruku da se
zaokrene ulijevo ako je lijevim putem dosao do njega, odnosno udesno ako je desnim putem
dosao do njega.

Kad drugi robot primi uputu u kojem smjeru se treba zaokrenuti, to i ucini. Ako se zaokrece
u desnu stranu neka upali crvena svjetla, a ako se zaokreée u lijevu stranu neka upali plava
svjetla.

Na sljedeéim slikama prikazane su dvije moguée voZnje prema zadatku.



Dolazak do drugog robota s desne strane

Dolazak do drugog robota s lijeve strane




Program za prvi robot

define Pracenje_0 define Pracenje_2

if linefollowerGEasey =0l thenllif " linefollowenZdiey = B then
| run forward [ElReel==e 100 run forward Elgs =100

i linefollower(Zasey =M thenllif  linefollower@ey = I then
turn left "=t 100 turn left EjE== 100

if linefollower@iey = H thenllif lincfollower @y = [l then
turn right | Re St 100 | turn left Ele == 100 ]

i linefollowerZe = E then

répealu'ﬂ onboardbuttonfir e
if pick randomé®toé® < B the
set led on board N5 red G green Gy blue @Y

setledon boardEP red@ greenl® blucGy
glga
set led on board (CEREEL® red @Y green @ blue G

wait(E secs
setled on board@l red@ green(i bluc(l

resettimer
repeatuntil timer >

define Pracenje_1 turn right B2t 100
if linefollowerG= = then
run forward Eaa=es 100

Pracenje_.

resettimer

if  pick randomé@®to€ <[ then

setledon boardEENEY red @ green@ blucEl
repeatuntil_timer >H
Pracenje_

repeatuntil. linefollow erasey =
Pracenje_(

[run forward SN0
sendmBot's messagliEE

glse
setledon board(EEIEEY red (Y greenGd blue(l

repeatuntil_timer > &
Pracenje_

if linefollowerne? — F'then
turn right "Eld=lsl==ts 100 ]

if linefollowerGasey =[] then
turn right "Bl 100 )

if linefollowerGe» = El then
turn left E{as == 100 ]

repeatuntil linefollow ey = E
Pracenje_(

[ run forward [ te0]
sendmBot's messagiae

Objasnjenje

Na pocetku, prije pritiska na tipkalo, na prvom robotu se slu¢ajnim odabirom naizmjeni¢no
pale lijeva i desna svjetleéa dioda, plavom i crvenom bojom. Robot krece pritiskom na gumb
i prve dvije sekunde prati liniju s lijeve strane. Nakon toga, prije nego dode do krizanja, pali
svjetle¢u diodu slucajnim odabirom kao znak kojim smjerom ¢e krenuti nakon krizanja. Ako
je slu€ajno odabrana vrijednost manja od 6, robot ¢e ukljuciti lijevu svjetleé¢u diodu plavom
bojom, na krizanju ¢e ici lijevu i nastavit ¢e pratiti crnu liniju s lijeve strane. Ako sluc¢ajno
odabrana vrijednost nije manja od 6, robot ¢e do drugog robota i¢i desnim putem. Tada pali
desnu svjetle¢u diodu crvenom bojom i nastavlja pratiti crtu s desne strane. Za dolazak do
drugog robota, prvi prati crtu s vanjskih strana dok ne istekne vrijeme potrebno da dode
skoro do kraja crte. Kad vrijeme istekne robot prati crtu iznutra i zaustavlja se na bijeloj
podlozi. Kad dode do bijele podloge 3alje poruku drugom robotu. Ako mu je dosao s lijeve
strane poslat ¢e poruku da se zaokrene lijevo, a ako je dosao s desne strane da se zaokrene
udesno. Da bi program bio pregledniji, koristeni su blokovi koje smo kreirali kako bi njima



definirali razlicite nacine pracenja crte. Blok Pracenje_0 predstavlja pracenje crte iznutra.
Blok Pracenje_1 odnosi se na pracenje crte s desne strane, a blok Pracenje_2 s lijeve strane.
Blokove kreirate u kategoriji Data&Blocks odabirom opcije Make a Block.

Program za drugi robot

mBot Program

mBot's message received = EIEH oF mBot's message received | = MO

mBot's message received =

;set led on board €W red @Y green (¥ blue Gy
[turn right g0 100}
0.5

at speed @
R —

mBot's message received =
set led on board €V red @ green 6 blue Gy
VNS at speed €

—

0.5

at speed G

Objasnjenje

Drugi robot ¢eka na poziciji dok prvi ne dode do njega i ne posalje mu poruku. Drugi robot
moze primiti poruku da se zaokrene udesno ili ulijevo. Stoga na pocetku stoji naredba da
¢eka dok mu ne dode jedna od te dvije poruke. Ako primi poruku ,desno”, pali obje
svjetleée diode crvenom bojom i zaokrece kratko se udesno i stane. Ako primi poruku
Llijevo”, pali obje svjetle¢e diode plavom bojom i zaokrece kratko se ulijevo i stane.

U nastavku izdvajamo poveznice za dodatno u¢enje elemenata koji se pojavljuju u ovom
zadatku.

Poveznice na materijale za pracenje linije:
1. http://izradi.croatianmakers.hr/project/mbot-osnove-senzori-za-pracenje-linije/

2. http://izradi.croatianmakers.hr/project/mbot-pracenje-crne-linije-s-desne-strane/

3. http://izradi.croatianmakers.hr/project/mbot-pracenje-crne-linije-s-lijeve-strane/

4. http://izradi.croatianmakers.hr/project/mbot-pracenje-bijele-linije-na-crnoj-podlozi-iznutra/

5. http://izradi.croatianmakers.hr/project/mbot-pracenje-bijele-linije-na-crnoj-podlozi-s-
desne-strane/

6. http://izradi.croatianmakers.hr/project/mbot-pracenije-bijele-linije-na-crnoj-podlozi-s-lijeve-
strane/

Poveznice na materijale za komunikaciju izmedu dva robota:
1. https://izradi.croatianmakers.hr/project/mbot-osnove-ir-komunikacija/
2. https://izradi.croatianmakers.hr/project/mbot-komunikacija-izmedu-robota-uspori-i-vrati-

se-unatrag/

Poveznica na materijal za rad s blokovima:
1. https://izradi.croatianmakers.hr/project/mbot-koristenje-blokova/
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