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OBJETIVOS DA LICAO

1) Aprender como escrever um seguidor de linha que possul
multiplas entradas

2) Aprender como escrever um seguidor de linha que para
depois de um certo numero de graus

3) Praticar desenvolvendo um My Block atil
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POR QUE UM MY BLOCK SEGUIDOR
DE LINHA COM ENTRADAS?

« Criando um My Block para seguir linha reduz o tamanho do seu
codigo e o torna reutilizavel

» Aprender a escrever um seguidor de linha com multiplas entradas
(poténcia, graus e cor) pode ser muito util

« Toda vez que vocé quiser um seguidor de linha com
diferentes distancias, vocé so precisa mudar a entrada!
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DICAS PARA TER SUCESSO

1)

2)

3)

4)

5)

6)

Vocé precisara saber como escrever um programa Seguidor de
Linha Colorida Simples e como construir um My Block com
entradas

Uma vez que vocé ird usar o Sensor de Cores do EV3 no Modo
Colorido, ndo ha necessidade de Calibrar o sensor de cores para
esta licao

Verifigue em quais portas vocé tem o sensor de cor conectado e
ajuste o codigo conforme necessario

Vocé pode precisar ajustar a velocidade ou a direcao para que
funcione com o seu robdo. Certifique-se de que o sensor de cor
esteja na frente das rodas na direcéao do trajeto.

Certifigue-se de posicionar o rob6 ao lado da linha que vocé esta
seguindo. O erro mais comum é colocar o rob6 do lado errado da
linha que vai comecar.

Siga juntamente com o arquivo EV3. Sempre comece no Estagio 1
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DESAFIO COM DICAS

Desafio: Escrever um My Block seguidor de
linha que segue uma linha colorida e para
depois de mover um certo numero de graus.
O seguidor de linha deve ter 3 entradas
(graus, poténcia e cor a seguir)

1)  Criar um programa simples seguidor de linha colorida

2)  Incluir um bloco de “reinicia rotagéo” do sensor para
apagar qualquer leitura anterior

3) Sair do lago de seguidor de linha assim que o robd
mover um certo grau

4)  Criar as seguintes entradas antes do laco: graus,
poténcia e cor usando constantes.

5)  Usando os condutores de dados (data wires), conectar
0s graus a condicado de saida do laco. Conectar a
poténcia ao bloco de movimento. Conectar a cor ao
bloco do sensor de cor.

6) Colocar este seguidor de linha dentro de um My Block
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Objetivo: Parar
depois de 720
graus




ESTAGIO 1: SEGUIDOR DE
LINHA COLORIDA SIMPLES

Objetivo: Criar um Sequidor
de Linha tendo a Cor como
entrada.

Passo 1: Criar um seguidor de linha colorida simples que
segue pelo lado direito da linha.

Pseudocadigo:
Se o robd ler vermelho, virar 3 direita
Se o robd ler qualquer outra cor, virar 3 esquerda
Repetir estas 2 tarefas

Mota: O sensor
de cor estd na
Porta 3. Ajuste
conforme o seu
roba.

Virar Direita

Verifique se o
robd leu
vermelho

Sendo, Virar
Esquerda

\N

Repita estas
tarefas

© 2014, Droids Robotics, Ultima edic&o 5/4/2015




ESTAGIO 2: REINICIO & GRAUS

Este programa € o mesmo do passo 1 exceto pelo fato de
parar depois de 720 graus (que pode ser ajustado para o
seu caso).

Pseudocdédigo:
Inicie o sensor de rotacdo
Se o robd ler vermelho, virar 3 direita
Se o robé ler qualguer outra cor, virar 3 esquerda
Repetir estas duas tarefas até o rob& mover 720 graus

I
Mota: O
sensor de cor
estd na Porta - —

. , ; Virar Direita
3. Ajuste (=] D& r @ (][]
conforme o ¢ b
seu robd.

rotacdo para apagar
gualquer registro de
movimento anterior
do seu robé assim,
este ird parar

Repetir as )
tarefas até que o | =
robd mova 720

Verifigue se o
robd leu
vermelho

Sendo, Virar
Esguerda
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ESTAGIO 3: ADICIONANDO ENTRADAS

Este programa £ o mesmo do passo 2 esceto pela adicdo de
entradas.

Pseudocadigo: | 01 |
Inicie 0 sensor de rotago —— :

Se o robd ler vermelho, virar & direta |

Se o robd ler qualquer outra cor, virar 3 esquerda ;:Enl:;de E——
Repetir estas 2 tarefas até o robd mover os graus indicados . Nota: O
apagar sensor de cor
qualgquer esta na Porta
Entradas: movimento 3. Ajuste s | X
Graus para parar; poténcia; cor desejada Erltenur do conforme o ’
seu robd. |

B Yiﬁqbf s=o ilbq GIJ-‘-@ r @ a 'ﬂ Virar Direita

i OLI_ILI |Oj5°|“|

|

]

Repetir até o
H robd mover os
graus d-ese_]adcs

L
L
I
[
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ESTAGIO 4: MY BLOCK

Este programa € o mesmo do passo 3, mas convertido para um My Block.

Processo:

1. Selecione todos os blocos exceto as constantes e bloco de inicio

2. Clique Tools--=My Block Buider

3. Este menu permite que vocé customize o My Block

4. Cligue na uloma aba (a de cor turguesa) para encontrar o mais novo
bloco!

entradas:
Graus para parar; poténcia; cor desejada

Wiota: Eu escolhi 720 graus, poténciy
15 e 5=Vermelho. Note que no My
Block, o icone de cor verde na terceirs
aba NAO se ajusta quando vocé
escolhe uma nova cor. Escolha o
iumero correto da lista.

Lista de cores
0 - Sem cor

1 - Preto

2 - Azul

3 - Verde

4 - Amarelo

5 - Vermelho
& - Branco

7 - Marron
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PROXIMOS PASSOS

* NOs usamos um seguidor de linha simples nesta licdo. Vocé pode
combinar estas técnicas com qualquer seguidor de linha.

« Para aprender como criar um seguidor de linha proporcional para luz
ou um seguidor de linha suave para cor = verifique a licao
Avancada: Seguidor de Linha Proporcional.
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