Samling af mindre Robolabopgaver

Emner: Omdrejningssensor, lyssensor, tryksensor, kontrolstruktur, beholderbegrebet


Vigtigt

Når RCX-klodsen ikke er i brug, er det vigtig at slukke den, da den er storforbruger af batterier.

Øvelse 1

Forbind en lampe til en af udportene A, B eller C. Skriv og download et program, der tænder lampen i 10 sekunder. Test om programmet virker efter hensigten.

Øvelse 2

Konstruer en model, der bl.a. har to hjul og dermed muligheden for at bevæge sig. Monter en omdrejningstæller, så omdrejningstælleren drejer, når hjulene drejer. 
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Beskriv dette program i jeres journal.

[Vink: Når I skal dokumentere programmerne: I Robolab: Markér programmet ved med pilen at trække ”en kasse” rundt om programmet. Lav en kopi ved at bruge ”Ctrl+c”. Går over i jeres Worddokument (journalen) og indsæt billedet ved at bruge ”Ctrl+v”.

Kontroller om den printer I bruger, nu også rent faktisk udskriver ikonerne. På nogle printere får man kun ledningerne, og det er jo for lidt! Hvis printeren ikke udskriver korrekt må I få programmet over ved at i Robolab at trykket på ”Print Scrn” på tasteturet og i Word at taste ”Ctrl V”. Herefter kan billedet beskæres med det almindelig Word-værktøj til billedbeskæring.]
Det er vigtigt at I giver en detaljeret beskrivelse af programmet og dets virkemåde i journalen (og i den endelige rapport). I eksemplet herunder ser I, hvordan man sådan ”ordsætter” et program.

Eksempel 1
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Forklaring af programmet ”Sluk en lampe”:
Gul pil
                            stop port c 
                         gul pil op

                                       styrke 5     Port 3                               styrke 1   

Figur 1: Programmet ”Sluk en lampe”.
Den 3. ikon fra venstre viser at en lampe i udport C tændes med styrke 5. Ikonen til højre herfor er en venteikon. Den venter på at der bliver trykket på den tryksensor, der er sat på port 3 og så slukkes lampen der er sat på port C. Efter 2 sekunder tændes lampen igen, denne gang med styrke 1, den er tændt i 1 sekund, dernæst starter programmet forfra (gul pil op peger på gul pil ned).
Øvelse 3

En robot kan forsynes med en lyssensor, der kan registrere lysniveauet. Der findes 4 ikontyper i programmet, der angår lyssensoren, så den kan reagere på hhv. lys eller mørke. (Ikonerne er anbragt blandt ventikonerne.) 

Konstruer et program, der får en vogn til at stoppe, når vognen når frem til bordkant, dvs. lysniveauet falder.

Overfør en kopi af programmet til jeres journal, og ordsæt programmet.

Miniprojekt om ”lyskontakter” 

Øvelse 4
Forbind en tryksensor og en lampe som anvist i eksempel 1. Skriv og gem et program, som får tryksensoren til at fungere som lyskontakt. 

Overfør en kopi af programmet til jeres journal, og ordsæt programmet.

Øvelse 5
Hvad gør nedenstående Robolab-program? Undersøg Robolab-programmet ved at indtaste programmet i Robolab, og ved at bruge ”Vis hjælp” vinduet til at få en forklaring på, hvad de enkelte ikoners funktion er.

Gem programmet og overfør en kopi af programmet til jeres journal, og ordsæt programmet.

.
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        Figur 2: Programeksempel.
Hvordan kunne en Robolab-model se ud som benytter dette program?

Byg en model der kan bruge programmet, overfør programmet til modellen og afprøv det.

Øvelse 6
Lav et program, der kan bippe så mange gange, som der er blevet trykket på kontakten på port 1. (Tip: Tag udgangspunkt i programmet fra figur 2 og udvid det). 
Miniprojekt om ”vogn med lyssensor og omdrejningssensor” 

Øvelse 7
Indtast programmet og brug ”Vis Hjælp” vinduet til at få en forklaring på hvad de enkelte ikoners funktion er.  
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Vinkel/omdrejnings-beholder

                       (
.


stop ABC                                               Motor A & B på styrke 1 ; stop ABC

         Ind port 2 


Gul beholder ; værdi port 2 ;          Ind port 2 ; værdi i Gul beholder   

Figur 3: Program eksempel med ”vinkelbeholder”
Byg en model der kan bruge programmet og afprøv det. Afprøv View tasten på RCX ved gentagne gange at trykke på den. Bemærk den sorte markør i det lille display. Placer markøren ved den aktuelle port (her port 2). Aflæs det viste antal omdrejninger i de 2 gennemløb. Anfør måledata i en tekstramme på skærmbilledet. 
Overfør en kopi af programmet til jeres journal, og ordsæt programmet.

Øvelse 8
Konstruer et program, der får en vogn til at stoppe, når vognen kommer frem til en hvid markering dvs. lysniveauet forøges. Dernæst skal vognen køre samme strækning tilbage, men nu uden at anvende en lyssensor. I kan evt. tage udgangspunkt i programmet fra Øvelse 7. Byg en model, der kan anvende programmet, og afprøv det.

Overfør programmet til ”Opgavejournal” og ordsæt programmet. 

Øvelse 9
Konstruer et program, der får vognen til at stoppe, når den når til en hvid markering. 

Når vognen stopper, skal I kunne angive den kørte stræknings længde i cm, idet denne kan beregnes ud fra antallet af omdrejninger. Antallet aflæses ved at benytte View og det lille display på RCX. 

Måledata anføres i en tekstramme på skærmbilledet. Dernæst overføres programmet og måledata til ”Opgavejournal”, og programmet ordsættes. 
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