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Mijn blok met inputs:
Kleuren lijnvolger - Beweeg tot afstand

l Door: Droids Robotics
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DOELSTELLINGEN

1) Leren hoe je een lijnvolger met meerdere inputs maakt.

2) Leren hoe je een lijnvolger maakt die stopt na een nummer of
aantal graden.

3) Oefenen om bruikbare mijn blokken te maken.
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WAAROM EEN LIJNVOLGER MIJN
BLOK MET INPUTS MAKEN?

« Een mijn blok maken van je lijnvolger vermindert de lengte van de
code en maakt het herbruikbaar

* Leren om een lijnvolger te maken die meerdere inputs (vermogen,
graden en kleur) krijgt, kan heel nuttig zijn.

- Elke keer als je een lijn over verschillende afstanden wilt
volgen, hoef je alleen maar de input waarde te wijzigen !
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TIPS VOOR SUCCES

1) Je moet weten hoe je een eenvoudig programma maakt om een
gekleurde lijn te volgen en hoe je een mijn blok met inputs maakt.

2) Doordat je de EV3 kleurensensor in de kleurenmodus gebruikt, is
het niet nodig om de sensor te kalibreren voor deze les.

3) Controleer op welke poort je de kleurensensor aangesloten hebt en
pas de code indien nodig aan.

4) Het misschien nodig om de snelheid of de richting aan te passen
aan je eigen robot. Zorg er voor dat de kleurensensor voor de
wielen van de robot bevestigd is.

5) Zorg er voor dat je de robot neerzet langs de rand van de lijn die je
gaat volgen. De meest gebruikelijke fout is dat de robot aan de
verkeerde kant van de lijn neergezet wordt.
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OPDRACHT MET TIPS

Opdracht: Schrijf een mijn blok voor een
liinvolger die een gekleurde lijn volgt en stops
na een bepaald aantal graden. De lijnvolger
moet 3 inputs krijgen (graden, vermogen en ?gg'&iggﬂ”a
de te volgen kleur)

1) Maak een eenvoudig programma om een gekleurde lijn
te volgen.

2)  Voeg een “reset de rotatie” sensor blok toe om de vorige
waardes te verwijderen.

3) Verlaat de lus van de lijnvolger nadat de robot een
bepaald aantal graden gereden heetft.

4)  Stel de volgende inputs in voor de lus: graden, _
vermogen en kleur door constante blokken te gebruiken.

5)  Gebruik gegevensverbindingen om de graden met de
stop conditie van de lus te verbinden, het vermogen met
het richting veranderen blok en de kleur met het
kleurensensor blokk.

6) Maak van deze lijnvolger een Mijn blok.
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STAP 1: EENVOUDIGE KLEUREN
LIJNVOLGER

Doel: Maak een lijnvolger met Stap 1: Maak een eenvoudige kleuren lijnvolger, die de
de kleur als input. rechterkant van de lijn volgt..
Pseudocode:

Als de robot rood leest, ga rechts
Als de robot een andere kleur leest, ga links
Herhaal deze 2 taken

o1 ]

I
Opm.: De
kleurensensor zit |
hier in poort 3
Pas indien nodig
aan voor je
eigen robot.

Draai rechts

Controleer of de Herhaal de taak

robot rood leest

(8

$
=

2

Anders, draai
links
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STAP 2: RESET & GRADEN

Dit programma is hetzelfde als stap 1, maar stopt na 720 graden
(Dit kun je indien nodig aanpassen).

Pseudocode:
Reset de rotatiesensor
Als de robot rood lees, ga rechts
Als de robot een andere kleur leest, ga links
Herhaal deze 2 taken totdat de robot 720 graden gereden heeft.

Reset de rotatie ‘

sensor om vorige Opm.: De .

waardes te kleurensensor zit il

verwijderen zodat hierin poort 3 e—

de robot correct Pas indien nodig =
aan voor je =
eigen robot.

Herhaal deze
| taak totdat er
720 gr gereden is

Controleer of de
robot rood leest

anders, draai

links
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STAP 3: INPUTS TOEVOEGEN

Dit programma is hetzelfde als stap 2, maar nu met
inputs

Pseudocode:
Reset de rotatiesensor
Als de robot rood lees, ga rechts
Als de robot een andere kleur leest, ga links _JL[
Herhaal deze 2 taken totdat de robot het gewenste .
aantal graden gereden heeft. ‘ |
—_—
Opm.: De
kleurensensor zit
hier in poort 3 o
Pas indien nodig v/ I LM
aan voor je
eigen robot.

Opm.: De
kleurensensor zit
hier in poort 3
Pas indien nodig
aan voor je
eigen robot.

|
B Controleer of de JD%'. QDW PH_G\\)QJD draai rechts h

erhaal tot het
: robot rood leest |l
\ "‘Jl' j O Jso L l J

QB @J®| gewenste aantal | @] 0 -

graden.

7

e

- u - ™|
i e e
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STAP 4: MIJN BLOK

This program is the same as step 3, but is converted into a my block.

Process:

1. Highlight all the blocks execpt for the constants and start block

2. Click Tools--=My Block Buider

3. This menu will allow you to customize your My Block

4, Click on the last block tab (the torguoise cne) to find your newly made block!

inputs:
Degrees to stop at; power; desired color

FEECECEEEEEE Lime_Follower

‘J N @

|?2I]| 15| 3 |

lote: I picked 720 degrees, 15 powe
and 5 = Red. Notice that in the My

Block, the green color icon in the third
tab DOES NOT adjust when you pick a
new color. Pick the correct number fro

N

I e key.
Color Key

0 - No Color

1 - Black

2 - Blue

3 - Green

4 - Yellow

5 - Red

& - White

7 - Brown
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CODE IN HET MIJN BLOK

o1} :
/ ./" a‘_&
——
—
Opm.: De
Irl:ts;et'tezznso kleurensensor zit
at r hierin poort 3 =
om iedere Pas indien nodig L~d ‘ X|
beweging te aan voor je '
verwijderen eigen robot.

herhaal tot het .
D__ = gewenste aantal QD% = D =)

graden..

Controleer of de
robot rood leest

Else, Turn Left

P
B
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VOLGENDE STAPPEN

 We hebben een eenvoudige lijnvolger gebruikt in deze les. Je kunt
deze technieken combineren met iedere lijnvolger.

« Om te leren hoe je een proportionele lijnvolger of een “gladde”
liinvolger maakt -> zie de geavanceerde les: Proportionele lijnvolger.
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CREDITS

« Deze les is gemaakt door Sanjay Seshan en Arvind Seshan van
Droids Roboaotics.

* Meer lessen zijn beschikbaar op www.ev3lessons.com

« Email schrijver: team@droidsrobotics.org
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This work Is licensed under a Creative Commons Attribution-
NonCommercial-ShareAlike 4.0 International License.
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