PRIPREMA ZA 3. KOLO
MLADA DOBNA SKUPINA
CROATIAN MAKERS LIGA

Datum objave: 20.1.2025.

Dragi mentorice i mentori,

ove Ce se Skolske godine 3. kolo Croatian Makers lige provesti kao fizicko kolo i u njemu
¢e se ucenici natjecati ekipno. Po ustanovi i dobnoj skupini se natjece jedna ekipa koja

moze imati najviSe 4 ¢lana, a najmanje 2.

Na natjecanju ée ucenici mlade dobne skupine koristiti jedan robot koji ée se kretati po

stazi. Pripremite 3 kutije za prepreke koje postavite na predvideno mjesto na stazi.

Zadatak 3. kola za ucenike mlade dobne skupine ukljucivat ¢e kretanje stazom bezis
pracenjem linije, zaustavljanje ispred prepreke pomodu ultrazvuénog senzora te

programiranje svjetleéih dioda.

Pripremili smo vam probnu stazu, zadatak za vjezbu i primjer rjeSenja koje mozete

koristiti kao pripremu za 3. kolo za ucenike mlade dobne skupine.

Dragi ucenice i uenici,

pripremom i sudjelovanjem u 3. kolu Lige naucit éete:

e programirati robot da prati crnu i bijelu liniju,

e programirati robot na pronade crnu liniju,

e podesavati vrijeme zakretanja robota na stazi,
e zaustaviti robot ispred prepreke pomocéu ultrazvuénog senzora,
e koristiti naredbu za mjerenje vremena (timer),

e kreirati vlastite naredbe iz kategorije My Blocks,

e programirati robot da ukljuci i iskljuci svjetleée diode



Zadatak

Zadatak robota je da prijede stazu od STARTA do CILIA pracenjem bijele i crne
linije, pronalazenjem linije te zaustavljanjem ispred prepreke koristeéi ultrazvuéni

senzor.

Postavite robot na stazu kao na slici tako da

sva tri kotaca budu unutar kvadrata i unutar
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Robot ima iskljucena svjetla.
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Nakon iskljucivanja svjetala, robot vozi ravno i pronalazi crnu liniju unutar

kvadrata sa slikom prtljage (Zuto oznaceno).

Robot prati crnu liniju sve dok ultrazvuénim senzorom

ne detektira prepreku ispred sebe postavljenu na

Teminals ===

oznaceno mjesto (polje sa slikom rasporeda letova).

Ispred prepreke se zaustavlja unutar kvadrata sa slikom
pokretnih stepenica kako je prikazano na slici (sa sva tri
kotaca unutar kvadrata) i uklju¢uje zelena RGB svjetla

na 1 sekundu.




Nakon iskljucivanja svjetala, nastavlja pratiti liniju
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slikom Saltera za ukrcaj). Ispred ove prepreke mora
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se zaustaviti dva puta, na dvije razliCite pozicije.

=y

En g R 3
= m F Prvo se zaustavlja unutar kvadrata sa slikom
e o mm Cekaonice kod vrata A kako je prikazano na slici (sa
[ '—m sva tri kota¢a unutar kvadrata) i ukljucuje plava RGB
ARE | RE | svjetla na 2 sekunde.

Nakon toga se zaustavlja unutar kvadrata sa slikom

¢ekaonice kod vrata B kako je prikazano na slici (sa

sva tri kotaca unutar kvadrata) i ukljucuje crvena

RGB svjetla na 2 sekunde.

Zatim nastavlja pratiti crnu liniju do njenog kraja te kreée s praéenjem m

bijele linije u dijelu kako je oznaceno na slici (Zuti okvir).

Robot prati bijelu liniju sve dok ultrazvu¢nim senzorom ne detektira
prepreku postavljenu na ozna¢eno mjesto (polje sa slikom aviona).
Ispred prepreke se zaustavlja i ukljucuje zelena RGB svjetlana 1

sekundu.

Nakon sto iskljuci svjetla, zakreée se udesno i vozi prema CILJU. Na

CILJU se zaustavlja i ukljuCuje zelena svjetla.
CiLJ
18




Primjer rjeSenja

(*"® micro:bit starts
jigl pin P15« clear all LEDs
waituntii ¢ A~ button pressed?

Svjetla

Pronadi Crnu Liniju

repeat until el set ultrasonic sensor TRIG pin P13 + ECHO pin P14~ read data company:cm <= 6

Prati Liniju Desno

jigl; set all + motor stop

Svjetla

Pracenje Linije koristeci Timer
Zaustavljanje ispred prepreke na 40cm

Zaustavljanje ispred prepreke na 20cm

repeat until f read line sensor L1~ state = @ and fdlj read line sensor R1+ state = ()

Prati Liniju

repeat until fidl] set ultrasonic sensor TRIG pin P13 + ECHO pin P14 - read data company:cm <= G

Prati Bijelu Liniju

fidl; set all + motor stop

Svjetla

Dolazak na Cilj

Ovaj program je samo
primjer rjeSenja zadatka.
Vrijednosti brzine i
vremena kretanja su
relativne te ih morate
namjestiti ovisno o stanju
mojih baterija i duljini
puta koji moram prijedi.




Objasnjenje

Prije naredbe za pritisak na tipkalo (wait until A button pressed), nalazi se naredba kojom su svjetlece
diode na robotu isklju¢ene. Nakon pritiska tipkala, naredbom Svjetla robot ukljuc¢uje zelena RGB
svjetla na 1 sekundu. Naredba Svjetla je posebno programirani blok iz kategorije My Blocks
(pogledajte u nastavku pripreme sve primjere naredbi koje moZete izraditi po Zelji uz pomoé¢ My

Blocks).

Zatim naredbom Pronadi Crnu Liniju vozi ravno i pronalazi crnu liniju unutar kvadrata sa slikom
prtljage. Robot zatim kreée s pracenjem crne linije s desne strane (naredbom Prati Liniju Desno) i
prati liniju sve dok ultrazvu¢nim senzorom ne detektira prepreku na udaljenosti od 6 cm (repeat until

set ultrasonic sensor TRIG pin P13 ECHO pin P14 read data company:cm <= 6).
Robot se zaustavlja ispred prepreke i uklju¢uje zelena RGB svjetla na 1 sekundu naredbom Svjetla.

Nakon iskljuCivanja svjetala, nastavlja pratiti liniju naredbom Pracenje linije koristeci Timer kako bi

prosao prvu prepreku i mogao ponovno koristiti ultrazvucni senzor za detekciju iduée prepreke.

Naredbom Zaustavljanje ispred prepreke na 40cm robot se zaustavlja unutar kvadrata sa slikom

cekaonice kod vrata A i ukljucuje plava RGB svjetla na 2 sekunde.

Naredbom Zaustavljanje ispred prepreke na 20cm robot se zaustavlja unutar kvadrata sa slikom

Cekaonice kod vrata B na 2 sekunde i uklju¢uje crvena RGB svjetla na 2 sekunde.

Nakon $to se uspjeSno zaustavio na obje pozicije ispred iste prepreke, robot nastavlja pratiti liniju
iznutra (naredbom Prati Liniju) sve dok sa senzorima L1 i R1 za pracenje linije ne detektira prekid crne
linije, odnosno bijelu podlogu unutar polja sa slikom sjedala (repeat until read line sensor L1 state = 0

and line sensor R1 state = 0).

Kad dode do kraja crne linije, krece s prac¢enje bijele linije naredbom Prati Bijelu Liniju sve dok
ultrazvuénim senzorom ne detektira prepreku na udaljenosti od 6 cm (repeat until set ultrasonic

sensor TRIG pin P13 ECHO pin P14 read data company:cm <= 6)

Robot se zaustavlja ispred prepreke i ukljuuje zelena svjetla na 1 sekundu naredbom Svjetla.



Za kraj, naredbom Dolazak na Cilj, parkira se na CILJU te ukljuCuje zelena svjetla koja ostaju cijelo

vrijeme uklju¢ena. U dijelu My Blocks primjeri proucite kako napraviti vlastite blokove naredbi.

Dodatne materijale za vjezbu potrazite na edukacijskom portalu Izradi! Tamo cete pronadi i online

tedaj za uéenje programiranja micro:Maqueen Plus robota. Rje$avanjem teéaja osvajate bedzeve ©

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

]
Unesite ime svom bloku i u programu mu pridruzite

naredbe koje ée se izvrSavati kad blok postavite u glavni

program.
Add an input Add an input Add an input Add a label
text number boolean
Cancel ﬂ

Blok Svjetla sadrzi naredbu za ukljucivanje zelenih RGB svjetala na 1 sekundu. Nakon 1 sekunde, svjetla se

iskljucuju.

define Svjetla

fai pin P15+ RGB ) to € show color

wait ) seconds
figy pin P15+ clear all LEDs

Blok Pronadi Crnu Liniju sadrZi naredbe kojima robot vozi ravno sve dok senzorima L1 i R1 ne detektira crnu

podlogu.

define Pronadi Crnu Liniju

repeat until fa&d read line sensor L1~ state = @} and | & read line sensor R1~ state = @)

jigl; set all » motor direction rotate forward ~ speed



https://izradi.croatianmakers.hr/tecajevi/

Robot mozZe na razli¢ite nacine pratiti liniju, koristeci dva ili viSe senzora za praéenje linije (ima ih 5). Ovisno o

stazi po kojoj robot vozi, procijenite koje pracenje linije vam vise odgovara.

Blok Prati Liniju Desno sadrzi naredbe za pracenje linije s desne strane. To znaci da ée robot voziti ravno kad je
s M senzorom za pracenje linije na crnoj podlozi, a s R1 na bijeloj podlozi.

Prati Liniju Desno

il read line sensor M - state =o and el read line sensor

set all = motor direction rotate forward + speed €)

&l read line sensor M - state = @ and il read line sensor

fa set left+ motor direction rotate backward » speed 0

set right + motor direction rotate forward ~ speed @

&l read line sensor M - state =o and &l read line sensor

set right » motor direction rotate backward » speed o

i set left~ motor direction rotate forward » speed @

f&l read line sensor M+ state = @) and fiadl read line sensor

set right + motor direction rotate backward » speed 0

set left + motor direction rotate forward »+ speed @

Blok Prati Liniju sadrZi naredbe za pracenje linije iznutra. To znadi da ée robot voziti ravno kad je s oba senzora
M i R1 za pracenije linije na crnoj crti.
define Prati Liniju

f& read line sensor M - state = @ and &l read line sensor

i set all = motor direction rotate forward + speed )

&l read linesensor M - state = @@ and i read line sensor

set all » motor direction rotate backward ~ speed @

il read line sensor M - state =0 and &l read line sensor

; set left~ motor direction rotate forward » speed @

i set right - motor direction rotate backward - speed @@

il read linesensor M- state = @) and il read line sensor

set left + motor direction rotate backward » speed o

set right - motor direction rotate forward - speed




Blok Prati Bijelu Liniju sadrzi naredbe za pracenje bijele linije omedene dvjema crnima. U ovom primjeru ona
se prati tako da robot vozi ravno ako je sa senzorima L1 i M na bijeloj povrsini. Ako s jednim od njih dode na

crnu povrsinu, robot skreée lijevo ili desno. Ako s oba senzora dode na crno, onda ide unatrag.

define Prati Bijelu Liniju

if f& read line sensor L1 - 'state = ) and jicli read line sensor

j set left» motor direction rotate forward - speed @D

j set right~ motor direction rotate forward » speed (80 )

&l read line sensor L1~ state = @ and fiadl read line sensor

i set left~ motor direction rotate backward ~ speed @)

; set right -+ motor direction rotate backward - speed @)

&l readlinesensor L1~ state = @) and jg read line sensor

j set left - motor direction rotate forward - speed @)

set right ~ motor direction rotate backward - speed

&l read line sensor L1~ state = ) and fiadl read line sensor

i set left~ motor direction rotate backward ~ speed

j set right~ motor direction rotate forward ~ speed

Blok Pracenje linije koristeci Timer sadrzi naredbe kojima se pracenije linije odvija odredeno
vrijeme $to se dogada pomodu varijable Timer koja se prije praéenja linije postavlja na trenutno
vrijeme (set Timer to system uptime(ms)). Robot stoga prati liniju na zadani nacin sve dok ne produ 2

sekunde (repeat until system uptime(ms)>=Timer+2000) kako bi prosao prepreku.

define Pracenje Linije koristeci Timer

set Timer~ to (_® system uptime(ms)

repeat until (=9 system uptime(ms) >= Timer + @4

Prati Liniju




Blok Dolazak na Cilj sadrzi naredbe za zakretanje robota udesno, voZznju ravno, zaustavljanje te ukljucivanje
zelenih RGB svjetala.

define Dolazak na Cilj

fh set left~ motor direction rotate forward » speed @)

wait (@) seconds
g set all + motor direction rotate forward ~ speed
wait (@ seconds

ey set all - motor stop

fig pin P15~ RGB ) to € show color

Blok Zaustavljanje ispred prepreke na 40cm sadrzi naredbe kojima robot prati liniju sve dok ultrazvuénim
senzorom ne detektira prepreku na udaljenosti manjoj od 40 cm. Tada se zaustavlja te ukljucuje plava RGB
svjetla na 2 sekunde.

define Zaustavljanje ispred prepreke na 40cm

repeat until fidl  set ultrasonic sensor TRIG pin P13 ~ ECHO pin P14 - read data company:xxm <= )

Prati Liniju

ey set all » motor stop

fa pin P15~ RGB (@ to € show color
wait @) seconds

g pin P15~ clearall LEDs

Blok Zaustavljanje ispred prepreke na 20cm sadrzi naredbe kojima robot prati liniju sve dok ultrazvu¢nim
senzorom ne detektira prepreku na udaljenosti manjoj od 20 cm. Tada se zaustavlja te ukljucuje crvena RGB
svjetla na 2 sekunde.

define Zaustavljanje ispred prepreke na 20cm

repeat until il set ultrasonic sensor TRIG pin P13 + ECHO pin P14 - read data company:em <= €3

Prati Liniju

jgl; set all » motor stop

fdh; pin P15+ RGB () to € show color
wait @) seconds

jigl; pin P15~ clear all LEDs




