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Φύλλο Εργασίας 3

Εισαγωγή στον προγραμματισμό ρομποτικών κατασκευών με την χρήση  ΝΧΤ-G
Προγραμματίζοντας το ρομπότ

Α1. Στον υπολογιστή σας, στην επιφάνεια εργασίας και συγκεκριμένο στο φάκελο του τμήματός σας (π.χ. Γπ2), αναζητήστε το αρχείο ball-launch.rbt που έχει δημιουργηθεί με το λογισμικό Lego Mindstrorms Edu NXT. Μελετήστε τον κώδικα και προσπαθήστε να περιγράψετε την συμπεριφορά που νομίζετε ότι θα παρουσιάσει η κατασκευή σας όταν εκτελέσει αυτό το πρόγραμμα.

………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………..…………………………………………………………………………………………………………

Α2. Σχολιάστε τις ενέργειες που εκτελεί κάθε εντολή του προγράμματος ball-launch.rbt προσθέτοντας ένα σχόλιο δίπλα σε κάθε εντολή (μπορείτε να χρησιμοποιήσετε το εργαλείο Comment tool της εργαλειοθήκης).  Στη συνέχεια επικολλήστε το αποτέλεσμα στο ακόλουθο πλαίσιο ( χρησιμοποιήστε το πλήκτρο PrintScreen).


Β1. Κίνηση καταπέλτη: Για τον προγραμματισμό των ρομποτικών μηχανών χρησιμοποιούμε το λογισμικό Lego Mindstorms Edu NXT το οποίο σε συντομία θα καλούμε ΝΧΤ –G. 

Συνδέστε το αυτοκίνητο στον υπολογιστή μέσω της USB θύρας και με το κουμπί download and run ή download κατεβάστε και εκτελέστε το πρόγραμμα σας (βλ. σχήμα). 
Προσοχή:Τοποθετήστε τον καταπέλτη σε ασφαλή θέση όταν εκτελείτε το πρόγραμμα!
Β2. Εκτελέστε το πρόγραμμα ‘ζωντανεύοντας’ την κατασκευή σας: Ποιες ενέργειες εκτελεί τελικά η κατασκευή σας; 
…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………

Συμπληρώστε τα σχόλια για τις ενέργειες που εκτελεί κάθε εντολή του προγράμματος ball-launch.rbt, σύμφωνα με τα νέα δεδομένα και επικολλήστε το αποτέλεσμα στο ακόλουθο πλαίσιο ( χρησιμοποιήστε το πλήκτρο PrintScreen).


 Β3. Απαντήστε στις ακόλουθες ερωτήσεις .

Από ποιόν αισθητήρα περιμένει το ρομπότ σήμα για να ξεκινήσει τη λειτουργία του;
……………………………………………………………...……………………………………………….………………………………………………………………………………………

Σε ποια θύρα είναι συνδεδεμένος ο αισθητήρας αυτός;
……………………………………………………………………...…………………………………………………………………………………………………………………………...……

Ποιο ακριβώς είναι το σήμα εκκίνησης;
……………………………………………………………………...………………………………………………………………………………………………………………………………

Σε ποια θύρα είναι συνδεδεμένος ο κινητήρας;
……………………………………………………………………...………………………………………………………………………………………………………………………………

Πόσες κινήσεις εκτελεί;
……………………………………………………………………...………………………………………………………………………………………………………………………………

Πόσες μοίρες στρέφεται ο κινητήρας;
……………………………………………………………………...………………………………………………………………………………………………………………………………

Γ. Ας αρχίσουμε να προγραμματίζουμε!

 Γ1. Αντικαταστήστε τον αισθητήρα αφής με τον αισθητήρα ήχου (Sound Sensor), τον οποίο να συνδέσετε στη θύρα 1 (Port 1). Τροποποιήστε το πρόγραμμα  ball-launch.rbt έτσι ώστε η βολή να πραγματοποιείται όταν μιλήσετε δυνατά στο μικρόφωνο (αισθητήρας ήχου). 

Δούλεψε; 
………………………………………………………………….…………………………………………………………………………………………………………………………………

Τι ρυθμίσεις κάνατε; ……………………………………………………………………………………………………………………………….…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………

Ποια είναι η τωρινή μορφή του προγράμματος; Επικολλήστε το με PrintScreen στο ακόλουθο πλαίσιο.

Γ2. Επαναλάβετε τις ίδιες ενέργειες χρησιμοποιώντας αυτή τη φορά τον αισθητήρα υπερήχων (Ultrasonic Sensor). Ο αισθητήρας αυτός μπορεί να ανιχνεύσει αντικείμενα που βρίσκονται σε κοντινή απόσταση. Συνδέστε τον αισθητήρα αυτό στη θύρα 2 και τροποποιήστε το πρόγραμμα  ball-launch.rbt έτσι ώστε η βολή να πραγματοποιείται όταν κάποιο αντικείμενο τον πλησιάσει σε μια απόσταση μικρότερη από 40 εκατοστά. 

Δούλεψε; 
……………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………

Τι ρυθμίσεις κάνατε; 
……………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………

…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………

Ποια είναι η τωρινή μορφή του προγράμματος; Επικολλήστε το με PrintScreen στο ακόλουθο πλαίσιο.

Γ3. Επαναλάβετε τις ίδιες ενέργειες χρησιμοποιώντας αυτή τη φορά τον αισθητήρα φωτός (Light Sensor). Ο αισθητήρας αυτός μπορεί να ανιχνεύσει αντικείμενα που βρίσκονται σε κοντινή απόσταση. Συνδέστε τον αισθητήρα αυτό στη θύρα 3 και τροποποιήστε το πρόγραμμα  ball-launch.rbt έτσι ώστε η βολή να πραγματοποιείται όταν ανιχνεύσει σκοτεινό αντικείμενο (κάτω από 40%).

Δούλεψε; 
……………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………

Τι ρυθμίσεις κάνατε; 
……………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………

…………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………..…………

Ποια είναι η τωρινή μορφή του προγράμματος; Επικολλήστε το με PrintScreen στο ακόλουθο πλαίσιο.

Δ. Ημερολόγιο ομάδας
Δ1. Ποιο ήταν το θέμα της σημερινής δραστηριότητας;

……………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………

Δ2. Τι σας φάνηκε ενδιαφέρον στη σημερινή δραστηριότητα;

……………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………..………………………………………………………………………

Δ3. Τι σας δυσκόλεψε περισσότερο στη σημερινή δραστηριότητα;

……………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………………

Ομάδα 
































