Ohjelmointi Lego Mindstorms
EV3- ymparistossa

Tehtavakortit



Miten tehtavakortteja kaytetaan?

* Tehtavakortit on laadittu siten, etta tehtava esitellaan omalla diallaan.

e Esimerkkiratkaisut esitellaan aina kunkin tehtavan jalkeen
(lukuunottamatta yksinkertaisimpia tehtavia).

* Esimerkkiratkaisut ovat ensisijaisesti opettajan kayttoon. Tehtavan
ratkaisemiseen on aina useita vaihtoehtoja. Opettaja voi ohjata
tehtavien tekemista pienin vihjein esimerkkiratkaisuiden avulla.



Tavoitteet

Ohjelmointiymparist6on
tutustuminen

Ohjelman laatiminen ja lataaminen
ohjausyksikkoon

Nayttopaneelin kaytto

Tehtdva 1

Laadi mallin mukainen ohjelma ja siirra se
kaapelin avulla robottiin.

Kaynnistd ohjelma tietokoneesta
irroittamatta valijohdinta

Tehtdva 2

Muuta ohjelmaa niin, etta robotti peruuttaa
takaisin lahtopaikalle.

Opettele kaynnistamaan robotti
ohjausyksikosta valijohdin irti.

Ohjelman nimi
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Tehtavakortti 2: esteen kiertaminen

Lohjan kaupunki, Timo Pietildinen



Tehtavakortti 3: radan suorittaminen

Lohjan kaupunki, Timo Pietildinen



Ohjelmassa kdytetaan silmukkatoimintoa
(Loop), joka toistaa ohjelmaa halutun
verran.

Silmukka I6ytyy oranssilta valilehdelta.

Varsinainen ohjelma tulee sijoittaa
silmukan sisdan (ks kuva)

E LEGO MINDSTORMS EV3 Home Edition - X
File Edit Tools Help

(ol Project* x B

+ | 3 Program X |[+ |m@] |'J el |Q’.H| L;]

o1 |

g

[ pe =IE‘““"®®0:‘ " Qo P s

@ @& r.‘®o Mge$ # g

m O |7757|77573TJ # 751 J—I # | §|

P e _-R@@@ >I_‘_“@®>|_J_
| @ fshsdeades @,,x.,‘

verran.

Lohjan I<aupun|<| Timo Pietildinen

Silmukan (Loop) toiston muuttaminen
niin, etta silmukka toistuu halutun



Tehtavakortti 4: robotin kaynnistaminen kosketussensoria kayttaen




Tahansijoitetaan ohjelman osa
joka toteutuu, kun ehto toteutuu

Tehtavakortti 4: esimerkkiratkaisu o Ko Kosketussonsonts

painetaan).

Maaritellaan, kuinka
usein ohjelma
toistuu.

Sensorin portti, valintaa voi

vaihtaa Sensorivalinta Sensorin Tahan sijoitetaan toiminnot, jotka

toteutuvat, kun ehto ei toteudu (esim.

klikkaamalla toimintaperiaatteen valinta o= X
kun kosketussensoria ei ole painettu).

Lohjan kaupunki, Timo Pietildinen 8



Tehtavakortti 5: tormailijarobotti




Tehtavakortti 5: esimerkkiratkaisu

Valinta 1 tarkoittaa, ettd ehto toteutuu ja ohjelma suorittaa kytkimen
ylemman laatikon ohjelman, kun kosketussensoria painetaan

Lohjan kaupunki, Timo Pietildinen

Alemman laatikon ohjelma toimii
(moottorit ovatjatkuvasti paalld), kun
kosketussensoria ei ole painettu
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Tehtavakortti 6: vaistelijarobotti

1. Klikkaa infoikonia

2. Lue arvoja infokentadsta

Lohjan kaupunki, Timo Pietildinen 11



Tehtavakortti 6: esimerkkiratkaisu

Anturin portti

Sensorin valinta

Kun etdisyys esteeseen on
pienempi kuin ...

Vdistamisetdisyys esteeseen
Lohjan kaupunki, Timo Pietildinen
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Tavoitteet
Valoanturin kayton oppiminen

Silmukan (Loop) ja kytkimen (Switch)
kayton soveltaminen

Tehtava 1l
Asenna robottiin valoensoriks. kuva.

Laadi ohjelma, jossa robotti pysahtyy
viivalle.

Tehtdva 2

Muuta ohjelmaa niin, etta robotti
pysahtyy kolmannelle viivalle ja antaa
valo- tai aanimerkin.

Vihje

Lue valoanturin arvot viime tehtavassa opitulla tavalla.

Saada tulosten perusteella ohjelmaa.

Lohjan kaupunki, Timo Pietildinen
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Tehtavakortti 7: esimerkkiratkaisu tehtava 1
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Tehtavakortti 7: esimerkkiratkaisu tehtava 2
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Tehtavakortti 8: viivanseuraaja

Lohjan kaupunki, Timo Pietildinen
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Tehtavakortti 8: esimerkkiratkaisu

Lohjan kaupunki, Timo Pietildinen
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Tehtavakortti 9: kehittynyt viivanseuraaja

Lohjan kaupunki, Timo Pietildinen
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Tehtavakortti 9: esimerkkiratkaisu
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Esimerkkiin on lisatty toimilohko, joka nayttaa ohjaimen
naytolla valoanturilta tulevan tiedon. Huomaa, etta valoanturin
tieto voidaan valittaa samaan aikaan useaan paikkaan.

Lohjan kaupunki, Timo Pietildinen
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Tavoitteet

Soveltavan tehtavan ratkaiseminen
aiemmin opittuja taitoja
hyddyntamalla ja soveltamalla.

Tehtava

Rakennna kuvan mukainen tai vastaava

robotti (johon halutessa voiyhdistaa ®
viivanseuraajan) ja ohjelmoi robotti

nostamaan niittolaitteen ylos esteen
(postilaatikko, lyhtypylvas tms.) kohdalla

Vihje
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Tehtavakortti 10: esimerkkiratkaisu

Voit kayttaa "lankaa” ja lisata
rinnakkaisia toimilohkoja.

Lohjan kaupunki, Timo Pietildinen
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* Ohjeita ohjelmointiin
http://innokas.fi/fi/materials/item/asimovl

e Mita ohjelmointi on (video)

http://www.innokas.fi/fi/materials/item/what-is-
programming

 Robomestarit — viihdyttavaa opetusmateriaalia
https://areena.yle.fi/1-4241462?autoplay=true

* Lego latauskeskus (ohjeita ja ohjelmia)
http://www.lego.com/en-us/mindstorms/downloads

Lohjan kaupunki, Timo Pietildinen
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