Oppgave 4.5 — Fargegjenkjenner 2

| denne oppgaven skal vi konstruere og programmere roboten til 3 velge en tilfeldig farge. Deretter
kjgre fram til en Igkke, finne ut hvilken farge den har og om fargen er riktig, plukke opp lgkken og ta
den med tilbake til basen. Roboten skal kun velge mellom 3 farger (bl3, grénn og gul), slik at det ikke
blir for tidkrevende.
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Konstruer roboten pa en slik mate at lys- og fargesensor blir passert foran pa roboten. Den
skal peke framover, og ikke ned mot bordet.
Koble lys- og fargesensoren til EV3 roboten ved hjelp av en kabel. Kabelen skal kobles til en
av portene merket med 1-4.
Apne programmeringsverktgyet. Koble roboten til datamaskinen og sjekk at lys og
fargesensor er koblet til oppe til venstre.
Ved a velge tilkoblingsikonet, og fargesensoren, kan en endre mellom lysintensitet og farge.
Velg farge.
Konstruer roboten pa en slik mate at ultralydsensoren blir plassert foran pa roboten, lavt og
mot midten, slik at den er i stand til a se Igkken.
Koble til Ultralydsensoren til EV3 roboten ved hjelp av en kabel. Kabelen skal kobles til en av
portene merket med 1-4.
Finn fram medium motor, og koble den til roboten. Det gar fint an a bruke standard
plassering av motoren, slik du finner pa grunntegningene.
Koble til medium motor til en av portene merket A-D.
Konstruer en arm pa roboten som plukker med seg riktig lgkke.
Roboten skal fa tildelt farge av «Tilfeldig» blokken. Verdiene ma vaere i omradet som er lik
fargene vi har Igkker i.
Roboten skal kjgre fram mot lgkken.
Ultralydsensoren skal fortelle roboten nar den skal stoppe.
Fargesensoren skal lese av fargen pa lgkken.

a. Dersom fargen stemmer, skal roboten Igfte opp Igkken.

NB! Roboten ma kanskje flytte seg litt for a fa tak i Igkken...

b. Dersom fargen ikke stemmer, skal roboten vise et surt fjes.

Deretter skal roboten snu og kjgre tilbake til basen.

NB! Her trengs det litt prgving og feiling.



Et ferdig program kan se omtrent ut som dette. Her har jeg lagt verdien av farge i variabel som
jeg kaller «farge» som det kontrolleres mot.

sett bevegelsesmotorertiik A~ og D~




