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OBJETIVOS DA LICAO

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

2) Aprender a escrever um seguidor de linha que para quando vé
outralinha

3) Praticar desenvolvendo um My Block atil
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SEGUIDOR DE LINHA COLORIDA QUE
ACABA NUMA LINHA PRETA

» Vocé pode querer seguir uma linha ate
gue o robo encontre uma outra linha

* No First Lego League, uma aplicacao
comum é seguir uma linha até encontrar
uma juncao em “T”

« Acompanhe o codigo do EV3

« Comece no Passo 1. No Passo 2 vocé
tera o codigo. Prossiga aos Passos 3 e
4 para colocar este codigo dentro de um
My Block com Entradas.
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DICAS PARA TER SUCESSO

1)

2)

3)

4)

S)

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 ira usar o Sensor de Cores do EV3 no Modo
Colorido, ndo ha necessidade de Calibrar o sensor de cores para
esta licao

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

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

Certifigue-se de posicionar o rob0 ao lado da linha que vocé esta
seguindo. O erro mais comum & colocar o robs 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
gue pare quando enxergar o preto e que tenha 3
entradas (cor a seguir, cor para parar e poténcia)

1) Comecar com um seguidor de linha simples

2) Mudar a condigao de saida do lago para “até
encontrar o preto”

3) Colocar as entradas usando constantes (cor a
seguir, cor para parar e poténcia)

4) Usar condutores de dados (data wires) pra conectar
estas constantes ao bloco correto

5) Colocar este seguidor de linha dentro de um My
Block
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PASSO 1: CONSTRUIR UM
SEGUIDOR DE LINHA SIMPLES

Objetivo final: Criar um Passo 1: Criar um seguidor de linha simples que segue
Seguidor de Linha tendo a pelo lado direito da linha.

Cor como entrada e parar

numa linha preta. Pseudocadigo:

Se o robd ler vermelho, vire 3 direita
Se o robd ler qualguer outra cor, vire a esquerda
Repita estas duas tarefas

I
MNota: O
sensor de cor
esta na Porta , . Virar direita
3. Ajuste ' '
conforme o
seu robd.

Repetir a tarefa

Verifique se o
; & |infinitamente

robd leu
vermelho

Sendo, Virar
esquerda

\
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MNota: O
sensor de cor
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\
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PASSO 2: PARAR NO PRETO

Este programa € o mesmo do passo 1 exceto que para

guando o robd vé a cor preta (vocé pode adaptar para as
suas necessidades)

Pseudocodigo:
Se o robd ler vermelho, virar 3 direita
Se o robd ler qualguer outra cor, virar 3 esquerda
Repetir estas duas tarefas até que o robd leia a cor preta

) o1 | R
f"/ \..\‘
& ‘L =5,
MNota: O

sensor de cor Gl

estd na Porta
. i, . direit

3. Ajuste p @ r @ p Virar direita

conforme o -l (=] =]

seu robd.

Verifigue 52 0
robé leu

vermelho .- b 4 .?{?gg

Repetir as
= | tarefas até que o
robd leia a cor

Sendo, virar
esquerda

e A

e
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PASSO 3: ADICIONAR ENTRADAS

Este programa € o mesmo do passo 2 exceto que foram
adicionadas entradas.

Pseudooddigo: -
Se o robd ler vermelho, virar & direita - 01
Se o robd ler qualguer cutra cor, virar a esquerda ¥ =
Repetir estas duas tarefas até que o robd leia a cor desejada
para prosseguir ——
Terminarde seguir inha quando encontrar a cor preta Nota: O
sensor de cor
esta na Porta A Tros
3. Ajuste o | Lﬁj
Entradas: conforme o 4
Cor de Parada; poténcia; Cor para seguir

Verfique se o
robd leu

Repetir até o - = !
| robd ver a cor QD‘&"\:‘-

desejada

= LI

P

1
[

L

]_
D]
L

[
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PASSO 4: O MY BLOCK

Este programa € o mesmo do passo 3, mas foi convertido num My Block.

Processo;

1. Selecione todos os blocos exceto as constantes e os blocos de inicio
2. Cligue Tools--=My Block Buider

3. Este menu permitird que vocé customize o My Block

4. Cligue na dltima aba dos blocos (a de cor turguesa) para encontrar o
bloco recem criado!

Entradas:
Cor de parada; poténcia; cor para seguir

]
MNota: Eu escolhi 1 = preto, poténcia

Hx—|> L .E} @ E a 15 e 5=Vermelho. Note que no My

{ | il Block, os icones verde e vermelho na
AL 3 | 15 | 5 primeira e na terceira aba NAOQ se
A ajustam quando vocé escolhe uma

nova cor. Escolha o ndmero correto da
Lista de cores  lista.

0 - Sem cor

1 - Preto

2 - Azul

3 - Verde

4 - Amarelo

5 -Vermelho

o - Branco

7 — Marron
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DENTRO DO MY BLOCK

01

I
Nota: O
sensor de cor
estd na Porta
3. Ajuste )
conforme o

seu robd.

Verifigue se o Virar direita
robd leu

vermelho

Repetir até o
robd ver a cor
desejada
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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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