KeMTeK

KOPING
EV3
Roboten
Namn

Tradlés uppkoppling UsB

Batteri

1 Backknapp och
avstangningsknapp

2 Startknapp samt
"OK knapp”

3 Hoger, vanster,
upp och ner i meny

e Fyra output portar A,B,C och D(motorer)
e Fyrainput portar 1,2,3 och 4 (sensorer)
e USB, Bluetooth, eller Wi-Fi koppling

e 16 MB flash minne

e 64 MB RAM

e SD Card Port: 32 GB

e Flerainbyggda verktyg
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Ladda ner programmet pa: https://education.lego.com/en-
us/downloads

ORMS Education EV3 Te

These small videos will help you get started with the LEGO® MINDSTORMS® EV3 technology and software.

nnnnnnnnnnnnnnn

Namnet pa projektet anges genom
att spara projektet. Programmet som
skapas namnges genom att markera
Program och andra namn.

Project X

|7| 3 Program X ||+

Granssnittet for programmering:

[©] LEGO MINDSTORMS Education EV3 Te
File Edit Tools Help

Eo M Project x B3

(] program » & 005 |86l | ki 2g|
1
Programmeringsfilt [ia]

Ikoner for att lagga till media (video, foto
eller text) till projektet

Startblock. Kod placeras efter ett startblock

” b @ for att kiras nar programmet startas.
\

Gron: Basblock

Orange: Flodeskontroll

Gul: Sensorer

RGd: Variabler, matematik, jamforelser
Bla: Avancerat

Turkos: Egna block

:

Om man gar till Hjalp och klickar visa sammanhangsbaserad
hjalp (Show context help) sa far man en forklarande text for
det block i programmeringsfaltet som markeras
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[ Styrka

Typ: Mumerisk

Tilldtna vdrden: -100 till
100

Anteckningar: Motorns

styrka.

Se Motorstyrka och
Riktning.
Mer information

« EEE—— > | )

il Handen i 6vre menyraden ar for att panorera i
programmeringsfaltet. Alt ar kortkommando for att
panorera.

For att lagga till kommentar i programmet, klicka pa
ikonen och dra sen kommentarsfaltet till dnskad plats.

Startblocket
Blocket starta ska alltid sta forst vid ett program

Det gar bra att kora tva program samtidigt men bada
4 behover ett startblock. EV3 kan “bade ga och tugga
> tuggummi” samtidigt.

Motorer

ID%,.@O M g “]@O g &@@O Mg

Bokstaverna i 6vre raden anger vilken port motorerna ar
kopplade

Det finns flera "klickbara” saker i varje block. F6r motorer
kan till exempel styrning valjas genom att dra i reglaget eller
markera siffrorna och skriva in varde. Styrning kan anta
varden -100 till 100
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KeMTeK

KOPING

% o  Motorerna kan programmeras i

£ on sekunder, grader eller rotationer.

{D onforseconds Sekunder dr minst precist da det beror av
robotens batteriers laddning.

@ On for Degrees

@ On for Rotations

For motorerna finns tva lagen for stop/avslut : Stop ger en
snabb koppling i andra riktningen (tvarnit) medan Coast slar
av motorerna och roboten stannar nar den stannar.

Display block
FOr att visa text, form eller bild pa robotens display.
x och y anger var pa
displayen text/bild ska
placeras.

For att valja bild klicka i den
vita rutan

¥  Aterstill fonster

B Kopplad
= Projektbilder
O LEGO bildfiler

For att se
bilden kan

forhandsgranskning anvandas
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LJUD

Valj ljud har

B stopp

I~ spelafil

o Spelaton

MY spela not

Enhetens statuslampa
Lamporna som finns pa

robotens display kan anta
olika farger

Anger om lampan ska
blinka eller ej

¥ Aterstall
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KOPING

Blocket WAIT

[[ -G|IJD:_ <
k|
i=* Enhetsknappar ]
Fargsensor >
|E| Gyrosensor »
Sy IR-sensor I
€3 Motorrotation 2

E}-- Temperatursensor ®

(B Timer >
Trycksensor ]

J Ultraljudssensor »

E Energimatare *
NXT-ljudsensor ]
@ Meddelanden >

I

Wait anvands till att
invanta nagot. Kan vara
tid men ocksa pa att en
sensor antar ett visst
varde.

Varje sensor har Compare
eller Change som val

HDID <U~g
0“ 4 ' 50 | |

Har ar ultraljudcensor vald
och vantar pa att distans
till nagot framfor den ar
mindre an 50cm. Sensorn
ar kopplad till port 4
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KOPING

(While-loop, medan villkor ar uppfylit)

LOOPS

Loopar kan ha olika villkor sdsom beroende av sensorer,
antal ganger, tid, obegransat mm.

Namn

@ Gyrosensor

@y IR-sensor

€ Motorrotation

E}-- Temperatursensor ®

(3 Timer

Trycksensor

Ultraljudssensor  #

E Energimatare

4

NXT-ljudsensor

4

9 Meddelanden

0D Obegransat

#  Antal

b

‘f@/( Logik

@ Tid
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KeMTeK

KOPING

LOOPINTERRUPT
Ska ha samma namn som loopen den ska
avsluta

SWITCH
(Om villkor ar uppfyllt gor detta annars gor detta)

-l
| >-15c0- . x/;;

eu
| Kan goras om till flikvy for
|_-u ==1 att ta mindre plats.
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KOPING

For ljud finns valen att spela fil, ton eller not.

For fil finns flera majliga val

R

B stop

I~ Play File

& Play Tone

M Play Note

WIRES
Block Output |Block Output Data Wire

Type

Block Input
Logic D

Numeric

e
Text Lﬁ
e
-

Numeric Array

Logic Array

]

ol ___—Output

| Panﬂ ad o I Input

A ol = For att koppla bort
s—ae kablar dra ut input och

slapp
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KOPING

Tips for att komma igang med programmeringen
Koppla in nagra sensorer och se hur de fungerar

Hall handen framfor ultraljudsensorn och lagg marke till hur vardet
for distans andras.

Ljussensorn kan testas genom att halla den dver svart respektive vitt
underlag.

Trycksensorn visar vardet 0 nar den inte ar intryckt och 1 nar den ar
intryckt (binart, av och pa)

e Borja med att prova att kdra roboten framat en viss stracka.
Vad star rotation for och hur l[angt kommer roboten pa en
rotation? Vad star antal grader for?

Finns det ndgon anledning till att sekunder inte ger lika precisa
korstrackor som rotationer och grader?

e Ligg sen till 90 graders svangar sa att roboten kor ett varv runt
nagot.
Kan nagon loop anvandas for den har koden?

e Bygg banor som roboten ska ta sig genom.

Ett uppdrag som forandras/férbattras:

1. Kor en snitslad bana med hinder
2. Bygg pa nagot pa roboten och skjut undan hindren

3. Bygg och montera en gripklo (eller annat fangstredskap) pa
roboten. Hamta ett hinder.

4. Lat roboten hamta ett hinder av viss farg (men backa undan fran
hinder med “fel” farg)

5. Hamtade hinder ska levereras pa viss plats osv
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KOPING

Sensorer

Trycksensor
Registrerar nar den trycks pa, nar den slapps eller nar
den klickas

N

Koppla in en trycksensor i port 1
oM Skapa det har programmet och klicka pa

”ladda ner”

Om du vill byta namn pa ditt program sa
gors det Hemmenyn genom att halla fingret pa namnet och sen skriva
in nytt.

Pa Roboten, ga till mappar (andra fliken i displayen) och leta reda pa
ditt program.

Nar det har programmet startas kommer det att synas pa displayen
att programmet kors. De grona lamporna kommer att blinka vilket
indikerar att roboten vantar pa input. Nar trycksensor nu trycks in
kommer motorerna att rotera 5 varv.

Ultrasonic sensor

Mater distans. Ar precis i intervall 1-250 cm (+-
0,5cm)

Koppla in sensorn i port 4. Ga till PortView som finns under Appar pa
enheten. Under den port som sensorn ar kopplad i kan man lasa av
distans till objekt framfor sensorn pa samma satt som det kan lasas
av pa iPaden. Distans mats inte fran yttersta punkten pa sensor.
Anvand en linjal for att faststalla varifran distans mats.
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Program:

Kor. Vanta pa att Ultrasonic sensor far signal att objekt ar narmare an
20 cm. Stanna. Backa tills Ultrasonic sensor registrerar en 6kning av
distans med 10 cm. Stanna

> &)

Skapa ett program som far roboten att ga fort fram tills objekt
framfor ar langre an 20 cm bort. Fa den att ga langsammare och
langsammare ju narmre den kommer for att sen stanna 5 cm fran
objektet

® (3

v

Fargsensor

Kan identifiera 8 olika farger. Kdanner av omgivande ljus
och reflekterande ljus.

Koppla in fargsensorn i port 3. Ga till portview pa enheten och titta
pa hur mycket ljus som reflekteras fran underlaget. Skapa ett svart
streck pa en vit yta och observera vardet for respektive farg.

@"l """" Mm_ _?"‘

»"I\Obl

| 20 7 3 5 0 v

Program som gor att robot kor fram tills den stoter pa ett morkt
omrade. Backar undan och kor fram igen (for alltid). Observera att for
hog hastighet gor att sensorn inte hinner ldsa vardet pa reflekterande
ljus vilket gor att den kan missa omraden.
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KOP'NG
Linje foljare

Har behovs en svart linje som roboten kan folja. Nar fargsensorn ar
placerad over linjen kommer roboten att f6lja linjen tills den tar slut.

o

v 7 0

v X
T

For att ta bort filer i roboten:

Ga till andra ikonen pa enheten(filhanteraren).

Vilj den fil du vill ta bort genom att klicka tva ganger pa valj-knappen.
Da dyker papperskorgen upp. Klicka och konfirmera ditt val.
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