Namn:

Lektion | Arbetsblad 1.1 - Mot Edison

Edison ar en liten LEGOanpassad och programmerbar robot.

Edison kan kommunicera med omvarlden med hjélp av sina sensorer. | bilden finns
Edisons sensorer, knappar och strébmbrytare utmarkta.

appdetektor
Inspelninsknapp

Stoppknapp

' ’ Vanster ljus sensor
# V.":'mster' infraréd LED
V.":'lnster rod LED

Lar k&dnna Edisons sensorer och knappar

Startknapp — Startar ett program
Stoppknapp — Tryck fér att avsluta ett program
Inspelningsknapp — 1 tryck = ladda ner ett program, 3 tryck = |as streckkod

Edisons sensor for att folja en linje bestar
Sensor for atbfoliaenllinie | av tva delar, en réd LED-lampa och en

@ ljussensor.
Sensorn kan ocksa lasa speciella

streckkoder som aktiverar forinstallerade
program i roboten.

Edisons strdomknapp och sensor fér linjeigenkanning

EdComm-kabeln anvands for att ladda ner dina
program till Edison. Kabeln kopplas till uttaget for
horlurar pa din dator eller tablett. EdComm programmeringskabel
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1. Placera Edison pa hdger sida om streckkoden sa att han ar riktad mot koden.
2. Tryck 3 ganger pé inspelningsknappen
3. Edison kommer att kéra framat fér att lasa av koden




Namn:

Lektion | Arbetsblad |.3 - Mot EdWare

Det har & EdWare, mjukvaran som behdvs for att programmera Edison.

Ikonpalett Programmeringsfalt
.| Edison EdWare EE
File Program Robat Help —]|
Zoom 100% - Add Variable | [ Program Edison
SN I > > ',ﬂiﬂ >
flach start & by
nq>) Py
play
a1 €n ikon ar vald och €tt enkelt
q J3 kan redigeras program med tva
play ikoner
music
s, L
-l
detect -
obstade Flash LED Properties Help Variables
A Control: Turm an LED en or off using either a - Name Range Intial Value
@ Canctant Variable selection from the drop down box or by <NEWs
using a variable 0 = off, 1 = on,
drive
®O®
dual S
drive i - < -] »
Edison EdWare / l * File: \
€genskaper hos €n ikon Hjalptext for ikonen Variabler

For att borja programmera skall du klicka pa ikoner i paletten och dra ut dem pa
programmeringsfaltet. Placera ikonerna mellan "start’- och "end”-ikonerna. Vélj en ikon
och andra installningarna i egenskapsfaltet. Sa bestdmmer du hur Edison skall reagera pa
just den ikonen. Anvand hjalptexten som guide medan du programmerar. Allt du behéver
veta om en ikon hittar du dar. | faltet f6r variabler kan du skapa variabler och kontrollera
sma bitar av Edisons minne. Det lar du dig mera om senare.

Vad heter de fyra huvudgrupperna av ikoner?
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Lektion | Arbetsblad |.4 - Ladda ner ett testprogram

Oppna testprogrammet. Filnamn: Test Program.edw (i Windows: C:\Program
Files\EdWare\My Programs)

) Moo »»» %b ©) Noo >>> %’ﬂ
c B
B 5
<

Testprogram

Ett program ser ut sa har. Edison ser pa en ikon i taget och gér vad ikonen séger. Pilarna
visar i vilkken ordning Edison laser ikonerna. | det har programmet finns det en slinga. Den
gor att programmet upprepas gang pa gang anda tills batteriet tar slut (eller anvandaren
avslutar programmet med stoppknappen).

For att ladda ner programmet skall ni koppla in
EdComm-kabeln till uttaget fér hérlurar pa l

datorn/tabletten och skruva upp volymen till full styrka.
Koppla andra &nden av kabeln till Edison sa som
bilden visar.

\

Gor foljande steg for att ladda ner programmet: '

1. Tryck pa Edisons inspelningsknapp (den runda) en gang
2. Tryck pa “Program Edison” och klicka sedan pa “Start Download”.
3. Tryck pa Edisons startknapp for att starta programmet

Vad gjorde roboten da du tryckte pa startknappen?

Vilka ikoner bestdmmer hur Edison rér sig? Skriv ner hur du tankte.

Hur kom programmet fran datorn till roboten?
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Lektion 2 Arbetsblad 2.1 - Kér roboten framat

Skriv ett program som kér Edison framat. Anvand dig av aktivitetsbladet eller fargat tejp pa
bordet som start- och stopplinjer.

Dual Drive Properties
Constant Variable

Direction: | <-Constant vl
Speed: [Z] [<-Constant ']

W
®G
A

Event Wait Properties
Wait Until:

© Seconds pass 7 [< -Constant V]

(© Event happens | Keypad ~ | Triangle button pressed ~

Stall in "Sekunder passerar” (i stallet fér ?) med en tid i sekunder. Roboten kér framat
detta antal sekunder. Stéll roboten bakom startlinjen och se om den stannar fére mallinjen.

Den kortaste tiden man kan stalla in &r 0,01 sekunder.
Den langsta tiden man kan stélla in &r 327,67 sekunder.

Testa olika tider tills din robot startar bakom startlinjen och kér framat exakt ratt antal
sekunder sa att den stannar just innan mallinjen.

Vad ar den korrekta tiden som far din robot att kéra fran startpunkten till mallinjen?

Beskriv vad roboten gér och varfor.

www.meetedison.com
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Lektion 2 Arbetsblad 2.2 - Kor roboten bakat

Skriv ett program som kér Edison bakat. Anvand dig av aktivitetsbladet eller fargat tejp pa
bordet som start- och stopplinjer.

Dual Drive Properties
Constant Variable

Direction: :<-Constant v
spei 5

[<-Constant

©G
3828
A

© Seconds pass 7 <-Constant "7

() Event happens | Keypad - Triangle button pressed ~ |

Stall in "Sekunder passerar” (i stallet fér ?) med en tid i sekunder for att lata roboten kdra
framat detta antal sekunder. Stall roboten bakom startlinjen och se om den stannar fére
mallinjen.

Den kortaste tiden man kan stalla in &r 0,01 sekunder.
Den langsta tiden man kan stélla in ar 327,67 sekunder.

Testa olika tider tills din robot startar bakom startlinjen och kér bakat exakt ratt antal
sekunder s att den stannar just innan mallinjen.

Vad ar den korrekta tiden som far din robot att kéra fran startpunkten till mallinjen?

Beskriv vad roboten gor och varfor.
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Lektion 2 Arbetsblad 2.3 - Framat och sedan bakat

Skriv ett program som kér Edison férst framat och sedan bakat. Anvand dig av
aktivitetsbladet eller fargat tejp pa bordet som start- och stopplinjer.

Dual Drive Properties Dual Drive Properties
Constant Variable Constant Variable
Direction: [ <-Constant v Direction: <-Constant v

et 5]
L]
L[]
L[]

.

5> 2B
4

[ <-Constant

[ <-Constant

W
®G
5t:rt ))

dual
dri

Event Wait Properties Event Wait Properties
Wait Until: Wait Until:

© Seconds pass 7 <-Constant v © Seconds pass 7 <-Constant v

() Event happens ;Keypad v | Triangle button pressed M () Event happens ‘Keypad - 'Triangle button pressed ~

Stall in "Sekunder passerar” (i stallet fér ?) med en tid i sekunder pa bada stallena. Stall
roboten bakom startlinjen och se om den stannar fére mallinjen. Kontrollera ocksa att den
stannar fore startlinjen nar den backat klart.

Den kortaste tiden man kan stalla in &r 0,01 sekunder.
Den langsta tiden man kan stélla in ar 327,67 sekunder.

Testa olika tider tills din robot startar bakom startlinjen och kér framat exakt ratt antal
sekunder. Roboten skall stanna just innan mallinjen och sedan kdra bakat sa att den
stannar just innan startlinjen.

Vilka ar de korrekta tiderna som roboten skall kdra framat och sedan bakat?
Framat Bakat

Beskriv vad roboten gor och varfor.
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Lektion 2 Arbetsblad 2.4 - Hastigheter

Skriv ett program som kér Edison férst framat och sedan bakat. Anvand dig av
aktivitetsbladet eller fargat tejp pa bordet som start- och stopplinjer.

Dual Drive Properties Dual Drive Properties
Constant Variable Constant Variable
Direction: ’ <-Constant vl Direction: /<-Constant v
Speed: [<-Constant Speed: [<-Constant

[ ] L]
dual event dual event
start drive wait drive wait
L] [}
e L]
Event Wait Properties Event Wait Properties
Wait Until: Wait Until:
© Seconds pass 7 [<-Constant v] © Seconds pass 7 [<-Constant v]
() Event happens ’Keypad vl 'Triangle button pressed ~ l (©) Event happens ’Keypad v 'Triangle button pressed vl

Denna gang kan du &ndra bade tiden och robotens hastighet!

Kann dig fri att lagga till andra ikoner, sddana som gér att roboten blinkar med LED-
lamporna, piper eller till och med spelar musik.

1. Starta bakom startlinjen och stanna fére mallinjen, kér sedan bakat och stanna fére
startlinjen. Gor detta sa snabbt som méjligt!

Vilka &r instéliningarna fér din snabbaste korrunda?
Hastighet framat Tid framat

Hastighet bakat Tid bakat

2. Starta bakom startlinjen och stanna fére mallinjen, kér sedan bakat och stanna fére
startlinjen. Gor detta sa langsamt som méjligt!

Vilka ar instéllningarna for din langsammaste kérrunda?
Hastighet framat Tid framat

Hastighet bakat Tid bakat
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Lektion 2 Aktivitetsblad 2. |

MALLINJE

2

STARTLINJE
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Lektion 3 Arbetsblad 3.1 - Svang 90° at hoger

Skriv f6ljande program for att svanga Edison 90 grader (90°) at héger. Anvand
aktivitetsblad 3.1 eller markerade linjer pa bordet som start- och stoppmarken.

Dual Drive Properties
Constant Variable

Direction: | Spin right v || <-Constant Y|
st 5]

[ <-Constant

A
> QOO
e > e > it >
4
Event Wait Properties
Wait Until:
@ Seconds pass ? [<-Constant v]

() Event happens /Keypad v| | Triangle button pressed ~ ‘

Stall in “Sekunder passerar” (i stallet fér ?) med en tid i sekunder for att fa roboten att
svanga héger exakt 90°.

Den kortaste tiden man kan stalla in &r 0,01 sekunder.
Den langsta tiden man kan stélla in &r 327,67 sekunder.

Testa olika tider tills din robot svanger hdéger fran startmarket exakt tills den nar
stoppmarket.

Vad ar den korrekta tiden for att fa din robot att svanga sig 90°?

Beskriv vad roboten gor och varfor.
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Lektion 3 Arbetsblad 3.2 - Svang | 80° at vanster

Skriv f6ljande program for att svanga Edison 180 grader (180°) at vanster. Anvand
aktivitetsblad 3.1 eller markerade linjer pa bordet som start- och stoppmarken.

Dual Drive Properties

Constant Variable
Direction: <-Constant v
Speed: E] [<-Constant

A
o X
e > et > it >
A
Event Wait Propeltievsv -
ait Until:
© Seconds pass 7 [<-Constant v

(©) Event happens |Keypad ~ :Triangle button pressed ~

Stall in “Sekunder passerar” (i stallet fér ?) med en tid i sekunder for att fa roboten att
svanga vanster exakt 180°.

Den kortaste tiden man kan stalla in &r 0,01 sekunder.
Den langsta tiden man kan stélla in &r 327,67 sekunder.

Testa olika tider tills din robot svanger vanster fran startmarket exakt tills den nar
stoppmarket.

Vad ar den korrekta tiden for att fa din robot att svédnga sig 180°7?

Beskriv vad roboten gor och varfor.

www.meetedison.com




Namn:

Lektion 3 Arbetsblad 3.3 - Svang héger, sedan vanster

Skriv féljande program. Programmet svanger Edison férst 90 grader (90°) hdger och
sedan 180 grader (180°) at vanster. Anvand aktivitetsblad 3.1 eller markerade linjer pa
bordet som start- och stoppmarken.

Dual Drive Properties

Dual Drive Properties

Constant Variable Constant Variable
Direction: | Spin right v [ | <-Constant - Direction: <-Constant -
ot (e

v
(s ®G
2B 2B E»B)
A A

Event Wait Properties Event Wait Properties
Wait Until: Wait Until:
@ Seconds pass 7 [<-Constant v] © Seconds pass 7 <-Constant v]
(©) Event happens ,Keypad - ’Triangle button pressed vl (©) Event happens /Keypad - (Triangle button pressed ~ “

Stall in “Sekunder passerar” (i stallet fér ?) med tider i sekunder fér att fa roboten att férst
svanga héger 90° och sedan vanster exakt 270°.

Den kortaste tiden man kan stalla in &r 0,01 sekunder.
Den langsta tiden man kan stélla in &r 327,67 sekunder.

Testa olika tider tills din robot svanger héger fran startmarket exakt tills den nar
stoppmarket och sedan svanger vanster tills den nat stoppmarket langst ner pa sidan.

Vad ar den korrekta tiden for att fa din robot att férst svanga 90°, sedan 270°?
90°: , 270°:

Beskriv vad roboten gér och varfér?
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Lektion 3 Arbetsblad 3.4 - Minibana

Anvand de kunskaper i programmering som du har for att kéra Edison genom banan pa
aktivitetsblad 3.2.

Roboten maste starta framfér startlinjen och stanna efter mallinjen och den far inte kdéra pa
kantlinjerna.

Du kommer att behdva kombinera manga olika programmeringsikoner for att kéra roboten
framat och gbra de svangar som kravs.

Tips: Framat, vénster, framat, héger, framat

Beskriv vad roboten gér och varfér?

Vilka utmaningar stétte du pa nar du férsdkte kéra Edison genom banan?

Avancerad tavling:
Vem kan kéra snabbast genom banan?

Det finns inget behov av stoppur. Addera bara tiderna fran alla vanteikoner.

Kom ih&g: Roboten som vinner maste starta framfér startlinjen och stanna férst efter
mallinjen och far inte kéra pa linjerna.

Hur l1&nge tar det for din robot att kéra genom labyrinten?
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Lektion 3 Aktivitetsblad 3.1 - Svang!

Placera roboten i det utméarkta omradet och starta sedan ditt program. Din robot borde:
Program 1 — Svanga hdger fran start 0° till stopp 90°
Program 2 — Svanga vanster fran start 0° till stopp 180°

Program 3 — Svanga hdger fran start 0° till stopp 90°, sedan svanga vanster 270 ° till

stopp 180°
START O°
- oy
”’ y
I” oSS
’ NS
’ N
,/, \\
,/ 90° hégersvang
, A\ d
/ \\

/4 \

/ \
! \
J \

] \
180° <!5;> .!L
vanstersvang STOPP 90°

\
\
\
\
\
\
\
\
\
N\
\

~
~~_ﬂ

STOPP 180°

www.meetedison.com




Namn:

Lektion 3 Aktivitetsblad 3.2 - Minibana

MALLINJE

STARTLINJE
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Lektion 4 Arbetsblad 4.1 - Utmaning

Valj en utmaning for dig och din robot. Programmera Edison s& att han klarar av att utféra
den utmaning du valt.

Har ar nagra exempel, men du kan hitta pa en egen utmaning.

e Kor runt ett hinder, ex. en kopp eller en penal

e Kor runt kanten pa ett bord utan att kéra éver kanten

e Skapa en labyrint pa ett stort papper

e Skapa en labyrint av en byggsats som exempelvis LEGO

Kom ih&g att du kan anvanda andra programmeringsikoner i ditt program, ex. blinkande
LED-lampor, ljud eller musik!

Vad valde du fér utmaning for din robot?

Vad var svart med att skriva detta program?

Vilka andra programmeringsikoner anvande du och vad gjorde de?
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Lektion 4 Arbetsblad 4.2 - Mexikanska vagen

Det har &r en rolig aktivitet fér hela klassen. Allas robotar kér samma program men de
startar inte samtidigt. Resultatet liknar en mexikans vag eller en koreografisk dans.

Slingor
Anvand en slinga i ditt program fér att fa rérelserna att upprepa sig.

Loop Properties
Loop UNTIL:

© Loop forever

P Lo L oisp Er—
B -8

Vad du behdéver goéra:

Skriv ett kort program med en “cool” sekvens av robotrérelser. Glém inte att anvanda dig
av ljus och ljud i ditt program.

Nar du skrivit din sekvens och testat den, lat klassen eller lararen utvardera och valja det
“roligaste” programmet i klassen.

Om ditt blir valt, dela ditt program med resten av klassen. Om nagon annans program blir
valt, 6ppna deras program pa din dator och lagg till en vanteikon i bérjan av programmet.
Stall in tiden enligt 1&rarens instruktioner.

Tid i vanteikonen: Robotnummer: (for att stalla robotarna pa rad)

Placera alla robotar pa en rad i samma ordning som tidsférdrdjningarna. Stall den med
kortast férdrojningstid i bérjan och den med langst i slutet. Sedan trycket ni alla samtidigt
pa startknappen.

Beundra robotarnas uppvisning.

Beskriv din robots coola rorelser.
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Lektion 5 Design | Arbetsblad 5.1 - Mitt program

| framtiden kommer robotar att vara vara hjalpredor. Vi har redan dammsugaren Roomba,
sa framtiden ar inte langt harifran. Tank pa en uppgift som din robot kan utféra. Skriv
sedan ett program sa att Edison kan utféra denna uppgift.

Har ar nagra exempel:

¢ Dansa till musik — en underhallande robot
e Dammsugare — mycket anvandbar i hemmet
e Vaktrobot — vaktar din penal

| . Diskutera

Diskutera med ditt par eller din grupp och bestam er fér en anvandbar uppgift som roboten
kan utféra. Valj nagot ni kdnner att ni kan programmera.

2. Beskriv
Innan du bérjar skriva ditt program far du beskriva problemet som din robot skall I6sa och
hur den skall 16sa det.

Problemet ar...

Min robot I6ser detta genom att...

3. Skriv ditt program
Planera ditt program fére du bérjar 1agga in ikoner. Anvand dig av de ikoner du lart dig
anvanda, men kann dig anda fri att préva pa nya ikoner.

4. Misslyckande?

Allting gar inte som man tankt sig den férsta gangen. Ingen panik! Férsdk igen, men
beskriv férst vad som gick fel. Varfor fungerade inte ditt program den férsta gangen? Kom
ihag att Thomas Edison misslyckades 10 000 ganger innan han lyckades med att uppfinna
sin berémda gddlampa. Sa, forsék igen!
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Lektion 5 Design | Arbetsblad 5.2 - Mitt program

5. Beskriv nagra av de ikoner som anvands i ditt program

Rita och farglagg programmeringsikonerna nedan. Beskriv sedan vad de gor i ditt
program.

/ \ Vad heter denna ikon?

Vad g6r denna ikon?

/ \ Vad heter denna ikon?

Vad g6r denna ikon?

Vad heter denna ikon?

Vad g6r denna ikon?
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Lektion 6 Arbetsblad 6.1 - Blinka med LED som reaktion
pa €en klapp

Skriv ett program som far Edison att blinka med sin vanstra LED-lampa som reaktion pa
ett hogt ljud. Ett hdgt ljud kan vara exempelvis en klapp.

Event Wait Properties

Event Wait Properties

Wait Until: Wait Until:
() Seconds pass | 0 [<-Constant | © Secondspass 0.5 <-Constant v
© Event happens (©) Event happens fKeypad - /Triangle button pressed ~

Loop Properties

Flash LED Properties Flash LED Properties

Loop UNTIL: Control: | Left LED v Control: |Left LED v
© Loop forever Constant Variable Constant Variable

LED Setting: Off | <-Constant LED Setting: [On ~| (<-Constant

| detta program véantar inte den férsta vanteikonen pa att en tid har gatt. | stéllet vantar
programmet pa att en specifik hadndelse har skett. Forst da kommer programmet att
fortsatta.

Den férsta vanteikonen behdéver stéllas in. Valj “Handelse intraffar” (Event happens) och
valj sedan den handelse som du tror behdvs for att reagera pa en klapp.

Pa vilket avstand detekterar roboten din klapp?

Vad spelar slingan for roll i programmet och vad skulle handa om slingan inte skulle vara
med?
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Lektion 6 Arbetsblad 6.2 - Kér som reaktion pa en klapp

Skriv féljande program som far Edison att kdra framat som reaktion pa en klapp.

Dual Drive Properties
Constant

Direction:
Speed:

L) ()
L} [}
Loop Properties ) °
L] [}
. [}

5(—>J> @ 1> I
G =8

B

Event Wait Properties
Wait Until:

Event Wait Properties
Wait Until:

() Secondspass | 0 <-Constant v

@ Event happens [Detect clap v] [Clap detected v

@ Loop forever

start

Dual Drive Properties Event Wait Properties Event Wait Properties
Constant Wait Until: Wait Until:

©) Secondspass 0.5 (© Seconds pass | 0 | |<-Constant v:

(©) Event happens 'Keypad +| B @ Event happens [Detect clap v] [Clap detected v]

Edisonrobotens ljudsensorer ar kdnsliga. De reagerar inte bara pa klappar, utan ocksa pa
andra hdéga ljud. Eftersom robotens motorer, vaxlar och hjul ocksa ger ljud ifran sig kan
sensorerna reagera pa detta. For att férhindra att roboten triggas av dessa ljud finns det
tva nya vanteikoner i programmet. De &r markerade med orangea stjarnor. Férsta
vanteikonen ar installd pa 0,1 sekunder och ger robotens motorer tid att stanna. Den andra
vanteikonen ar installd pa att vanta pa ett ljud. Ikonen kommer att fa programmet att
fortsatta eftersom den kommer att reagera pa ljudet av motorerna.

Du maste lagga till de har ikonerna efter att motorerna har stannat om du vill anvanda
sensorn for att detektera klappar pa nytt. Annars tar programmet slut och kommer inte
vidare.

Experimentera med olika riktningar i den férsta kérikonen och med olika tider i den
féljande vanteikonen fér att skapa olika sorters rorelser.

Vilka andra riktningar och tider prévade du pa?

Experiment 1: riktning , tid
Experiment 2: riktning , tid
Experiment 3: riktning , tid
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Lektion 6 Arbetsblad 6.3 - Dansa som reaktion pa en
klapp

Med hjélp av det du lart dig de senaste tva évningar kan du nu skapa en dansrutin. Den
har gangen dansar roboten som reaktion pa dina klappar.

Manover 1 Manover 2

o> 2ol 2 2o o o 2 L

Du kommer att behéva minst tva olika dansrérelser, men du kan lagga till s& manga du vill.
Programmet ovan har tvd manévrar med ett par rérelser i var. De har tva upprepar sig
eftersom de ligger i en slinga.

Du kan ocksa préva pa att lagga till tva mandvrar per klapp.

Alternativ utmaning

Om du inte vill programmera en dans kan du bygga en kort hinderbana som roboten kér
igen. Du kan styra Edison med hjalp av klappar.. Edison skall sedan komma tilloaka till dig
som reaktion pa en sista klapp.

Hur manga mandvrar har ditt program?

Beskriv din robots dans och kérmandvrar.

Rolig klassaktivitet
Valj den basta dansen i klassen och |at alla programmera in denna i sin robot. Placera
sedan alla robotar pa en rad och klappa i takt fér att fa robotarna att dansa.
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Kalibrera sensorn fér objektdetektion

Du kan kontrollera kansligheten pa Edisons detektionssystem. Genom att géra sensorn
kansligare kan Edison marka objekt pa langre hall. Om du gér den mindre kanslig kommer
han bara att marka hinder som ligger valdigt nara.

Las av en streckkod

1. Placera Edison riktad mot streckkoden pa kodens hégra sida
2. Tryck 3 ganger pa inspelningsknappen (den runda)
3. Edison kommer att kéra framat och lasa av streckkoden

][ .

Streckkod — Kalibrera sensorn fér objektdetektion

Stall in den maximala kansligheten
Las forst av ovanstadende streckkok och tryck sedan pa startknappen (triangeln). Edison ar
nu i kalibreringslage. Se till att det inte finns nagra hinder framfér Edison.

Vanstra sidans sensorer kalibreras forst.

1. Tryck upprepade ganger pa startknappen (detta 6kar kansligheten) tills den vanstra
LED-lampan flimrar.

2. Tryck upprepade ganger pa inspelningsknappen (detta minskar pa kansligheten) tills
LED-lampan helt slutar flimra.

3. Tryck pa stoppknappen for att kalibrera den hégra sidan.

4. Tryck upprepade ganger pa startknappen tills den hégra LED-lampan flimrar. Tryck
sedan upprepade ganger pa inspelningsknappen tills lampan slutar flimra.

5. Tryck pa stoppknappen fér att slutféra kalibreringen.

Anpassad kanslighet
Du kan stélla in avstandet pa vilket Edison marker hinder genom att stélla ett hinder
framfér Edison pa dnskat avstand och upprepa steg 1 till 5.
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Lektion 7 Arbetsblad 7.1 - Detektera hinder med den
infraroda sensorn

Edisonroboten &r utrustad med infrardéd (IR) "syn”. IR ar inte synligt for manniskans égon,
sa du kan inte se detta ljus. Ljuset later Edison "se” i morkret.

For att Edison skall kunna mérka hinder skickar den ut infrarétt ljud framfér sig. Edison har
lampor bade pa den vanstra och hégra sidan. Om ljuset reflekteras fran ett hinder, ex. en
vagg, sa detekteras det reflekterade ljuset av Edisons infrar6da detektor. Detektorn ligger
langst fram i mitten pa roboten.

| bilden finns det ett hinder pa Edisons vanstra sida. Det ar da bara infrarétt ljus fran den
vanstra lampan som reflekteras. Fran signalen Edison far in kan han sluta sig till att det
finns ett hinder till vanster men inte till hdger.

Utsant infrardtt ljus ar utmarkt i rétt och reflekterat ljus med blatt.

IR sandare .) K

IR detektor

Rita in det utsédnda och reflekterade infrardda ljuset fér detta hinder.
G

IR séndare @

IR detektor @

IR sdndare @
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Lektion 7 Arbetsblad 7.2 - Detektera hinder och stanna

Skriv féljande program som far Edison att kéra framat &nda tills han traffar pa ett hinder.

Event Wait Properties

Wait Until:
Detect Obstacle Properties — \
Constant Variable © Seconds pass | 0 | <-Constant Y|
IR Transmitter obstacle detection: [On v] [<-Constant v] © Event happens [Detect obstacle v] [Any Obstacle detected v]

¥ v
Sl QOG
3R 2 0B

Dual Drive Properties

Constant Variable
Direction: /<-Constant vl
Speed: E] ’<-Constant

Den réda detektionsikonen slar pa systemet for objektdetektion och starta de infraréda
sandarna.

Kérikonen ar installd pa hastighet 5 for att roboten skall hinna méarka av hinder innan han
kolliderar med dem. Om hastigheten &r fér hog kommer Edison inte att hinna stanna utan
kollidera med hindret.

P& vilket avstand kan roboten detektera hinder?

Har du sett denna typ av osynlig detektion tidigare och i sa fall var?

Var tror du att denna typ av teknologi for detektion skulle kunna vara anvandbar?
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Lektion 7 Arbetsblad 7.3 - Att undvika hinder

Skriv féljande program. Edison kor framat tills han ser ett hinder, vander sig 180° och kor
ytterligare 1 sekund bort fran hindret.

Event Wait Properties
Wait Until:
Detect Obstacle Properties o r r 7 Event Wait Properties
Constant Variable © Seconds pass | 0 | <-Constant v Wait Until:

IR Transmitter obstacle detection: [on v] [<-Constantv] ©) Event happens [Detect obstacle v] [Any Obstacle detected v] @ Secondspass 1

* * ¥
3z Mo &G &e
B> Zogsp Zofsp £ f’E
A

Dual Drive Properties Dual Drive Properties Event Wait Properties Dual Drive Properties

Constant Constant Wait Until: Constant
Direction: ©) Seconds pass ? Direction:
st 5]

Under lektion 3 (Arbetsblad 3.2) undersdkte du den korrekta tiden fér att roboten skulle
svanga sig 180°. Anvand dig av denna tid och stall in vanteikonen, dar det nu star ett
fragetecken (?).

Vad ar den korrekta tiden for att fa din robot att svanga exakt 180°?

Vad tycker du att annu saknas fran programmet och hur skulle du férbattra det?

www.meetedison.com www.roboticswps.com.au sida 47

www.meetedison.com




Namn:

Lektion 7 Arbetsblad 7.4 - Att undvika hinder

Skriv féljande program for att fa Edison att kontinuerligt kdra vidare efter att ha undvikit ett
hinder.

Event Wait Properties
Wait Until:
Detect Obstacle Properties . — \
Constant  Variable © Secondspass | 0 ] [< -Constant v
IR Transmitter obstacle detection: [On v] [<-Constant v] @ Event happens [Detect obstacle v] [Any Obstacle detected v]

— P »»%h

: o
. . .
detect
obztéa(cle start : : m
[} [}
2 : :
L]
[
[ [ ) [ ] [}
Loop Properties Dual Drive Properties Dual Drive Properties Event Wait Properties
Loop UNTIL: Constant Constant Wait Until:

©) Loop forever

Direction: |Back right v © Secondspass 7

ForsOk experimentera med olika tider (givna i sekunder) i den andra vanteikonen. Denna
tid bestdmmer hur lIange roboten svanger (fragetecknet i bilden).

Vilken tror du ar den béasta tiden for roboten att svanga pa?

Varfor ar denna tidsinstallning bast? Vad skulle roboten kunna gdéra annorlunda for att
ytterligare bli battre?
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Lektion 7 Arbetsblad 7.5 - Detektera i héger och

vanster led

Skriv f6ljande program. Edison kommer nu kontinuerligt att kéra vidare efter att ha
detekterat hinder till héger eller vanster om sig.

If Properties

Dual Drive Properties
Constant

Direction: | Back right v

Take the top (True) branch if: Event Wait Properties

Wait Until:

(©) Event happens | Keypad v ’Triangle button pressed ~ '

(©) Test passes [-No Variable- ~ = ~|[0

© Event happens |Detect obstacle V] [Obstacle at right V]

Else take the bottom (False) branch.

A\l

> > -l
start detect
obstade

Properties Dual Drive Properties Dual Drive Properties
Take the top (True) branch if: Constant Constant

) Test passes -No Variable- ~ = ~|[0

© Event happens [Detect obstacle v] [Obstacle at left v]
Else take the bottom (False) branch.

| programmet anvander vi en ny ikon, en “OM-slinga” (IF-loop). Det har ar en valdigt viktig
ikon eftersom den ger roboten méjlighet att ta beslut utan manskligt inflytande. Nar en
robot har denna egenskap kallas den autonom, eftersom den har artificiell intelligens.

En “om”-ikon fragar huruvida nagot &r sant eller falskt. Om resultatet ar sant tar
programmet vagen utmarkt med ett rattecken. Om resultatet &r falskt tar programmet
vagen utmarkt med ett kryss.

Programmet har tre olika vagar det kan ta beroende pa var ett hinder ar. Foérklara med
egna ord vad dessa tre vagar far roboten att gora.

Inget hinder detekteras:

Hinder detekteras till héger:

Hinder detekteras till vanster:

Eftersom roboten kan ta beslut ar den levande!? Vad tycker du?
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Lektion 8 Arbetsblad 8.1 - Sensor for linjeigenkanning

Edisonroboten ar utrustad med en sensor som kan félja en linje. Sensorn bestar av tva
huvudsakliga elektroniska komponenter:

1. En r6éd Light Emitting Diode (LED)
2. Fototransistor (ljussensor)

LED-lampan lyser pa underlaget som roboten kér pa. Om du trycker tva ganger pa
Edisons inspelningsknapp kan du se LED-lampan lysa. Undersék ljuset pa underlaget
genom att se hur det andras nar du lyfter roboten langre ifran ytan. Jamfor hur starkt ljuset
pa ytan ar nar ytan ar svart eller vit.

Ar ljuspdlen starkare (reflekterar den mer ljus) pa en svart eller vit yta?

Fototransistorkomponenten &r en ljussensor och den mater mangden ljus som ytan
reflekterar.

Sa hér ser sensorn ut i genomskarning

Fototransistor

Ljuset fran LED-lampan Reflekterat ljus

Underlaget

Som du markte i uppgiften i bérjan sa reflekteras det mer ljus fran en vit yta an fran en
svart. Darfér laser fototransistorn av mer ljus da Edison kér pa ett vitt underlag an pa ett
svart. Detta gor det mdjligt fér roboten att programmeras att se skillnad pa olika ytor och
reagera pa dessa. Ett svart underlag antas vara icke-reflekterande och ett vitt underlag
antas vara reflekterande.

Hur tror du att linjesensorn skulle reagera pa féljande fargers ytor, som reflekterande eller
icke-reflekterande? (Tips: ljuset ar rott)

rod yta , grén yta , bla yta
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Lektion 8 Arbetsblad 8.2 - Kér anda till en svart linje

Skriv f6ljande program som far Edison att kdra pa ett vitt underlag (reflekterande) tills den
korsar en svart linje (icke-reflekterande).

Event Wait Properties
- - Wait Until:
Line Tracker Properties .
Constant Variable () Seconds pass | 0 <-Constant v

Line Tracker LED: [On '] [<-Constant '] @ Event happens [Line Tracker v] [On non-reflective surfacev]

\
(®)(e
DEB B
A

Dual Drive Properties
Constant

For att anvanda linjesensorn i ett program maste du férst satta pa sensorn. Den férsta
ikonen aktiverar alltsa den réda LED-lampan.

Anvand den svarta linjen pa aktivitetsblad 8.1 eller rita en svart linje pa ett papper. Du kan
ocksa anvanda dig av fargat tejp pa ett bord. Kér roboten mot linjen och han kommer att
stanna.

Pa aktivitetsblad 8.1 finns det ocksa tre fargade linjer, en rdd, en bla och en grén. Kér
Edison mot de olika linjerna och se om han stannar.

Finns det en farg som Edison inte detekterar (ser) lika bra som de andra? Vilken farg ar
detta?

Varfor tror du detta hander?
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Lektion 8 Arbetsblad 8.3 - Hall Edison innanfor omradet

Skriv féljande program som far Edison att hallas innanfér ett avgransat omrade.

Dual Drive Properties Dual Drive Properties
Constant Constant
. Event Wait Properties
Direction: Wit Ui

© Seconds pass .35

£ r—

v
— > 2B
drive y drive

Line Tracker Properties Event Wait Properties
Constant Variable Wait Until:
Line Tracker LED: [On v] [<-Constant v () Secondspass | 0 [<-Constant v]

© Event happens [Line Tracker V] [On non-reflective surface v]

Anvand aktivitetsblad 8.2 som ett omrade eller skapa ditt eget med en tjock tusch pa ett
stort papper.

Du kan ocksa anvanda svart tejp pa ett vitt bord for att skapa ett inhagnat omrade.

Om du skapar ett stort omrade, se vad som hander om du lagger manga robotar innanfér
omradet.

Experimentera ocksa med olika hastigheter.

Hur snabbt kan Edison kéra innan det uppstar problem?

Vad hander om Edison kor for fort?
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Lektion 8 Arbetsblad 8.4 - Fdlj en linje

Skriv féljande program som far Edison att f6lja en svart linje.
llfPropetties :

Take the top (True) branch if: Dual Drive Properties

. Constant
(©) Test passes -No Variable- v | |= v||0 o
I [ ] [ Direction: | Forward right v
© Event happens |Line Tracker v ||On reflective surface v

Else take the bottom (False) branch.

Line Tracker Properties
Constant

Line Tracker LED:

Loop Properties Dual Drive Properties
Loop UNTIL: Constant
@ Loop forever Direction:

Speed:

Detta program anvander en “OM”-ikon som ger roboten mdjlighet att bestimma vad den
gor. Om sensorn ar pa en reflekterande yta sa skall roboten kéra fram till hdger med
hastighet 4. Om sensorn ar pa en icke-reflekterande yta sa kor roboten fram till vanster
med hastighet 4. Nar roboten befinner sig pa en vit yta kér den alltsa bort fran den och om
den &r pa en svart yta gér den samma sak. Detta gor att roboten kér framat och féljer
linjen.

Placera roboten innanfér banan pa aktivitetsblad 8.2 och lat roboten félja linjen.

Vilken vag kér roboten (med- eller moturs)?

Placera roboten utanfér banan pa aktivitetsblad 8.2 och lat roboten félja linjen.

Vilken vag kor roboten nu (med- eller moturs)?

Varfor tror du att roboten kor at olika hall runt banan?
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Lektion 8 Aktivitetsblad 8.1 - Sensor for
linjeigenkanning

Anvand detta aktivitetsblad )
for att testa ditt program STANNA HAR
fran arbetsblad 8.2.

Du kan ocksa kontrollera
ditt svar pa arbetsblad 8.1
med hjdlp av linjerna
nedan. For vilka farger
stannar Edison?

- UYH YNNVLS - UyH YNNVLS - UYH YNNYLS
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Starta roboten
bredvid linjen,
inte pa den!
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Lektion 9 Arbetsblad 9.1 - Att forsta variabler

En variabel ar en liten del av datorns minne gjort
for att lagra information. Vad som gor detta

Variables

. v . . . | Name Range Intial Value
anvandbart ar att informationen kan variera = 0-255 162
medan programmet kér, darifran kommer namnet Light Level  +/-32767 0

<NEW>

“variabel”.

«| m »

Variabler lagrar tal som 10, 106, 1482 o.s.v. och
tillater ett dataprogram att rakna, och detta ar
nagot som datorer ar valdigt bra pa.

Edisonroboten har tva olika sorters variabler som kallas “bytes” och “ord”. Byte-variabler
kan lagra tal fran 0 till 255. Ord-variabler kan lagra stérre tal fran -32767 till + 32767.

For att gbra variabler lattare att anvanda namnger vi dem. Detta hjalper manniskor att
minnas vilken sorts information som finns lagrad i dem. | EdWare kan du dépa dina
variabler till ndstan vad som helst. Du kan dépa en till “Per”, men det kanske inte ar sa bra
namn fér att minnas vilken information som finns lagrad dar. Ett battre namn skulle kunna
vara "Ljusniva”. Denna typs namn hjalper dig att minnas vilken sorts information som du
lagrar dar.

Nu nar du kanner till variabler, lat oss
skapa en i EdWare for nasta program.

File Program Edison Help
Zoom 100% v |[ Add V; Program Edison

m \Add Variable

Klicka pa “Ny variabel” (Add Variable) i
det 6vre vanstra hdrnet och en liten box
Oppnas.

M
Vbt vl Light Level Skriv in namnet “Ljusniva” pa din variabel och val]
Variable range: +/- 32767 . sedan typen +/-32767 (ord). Satt initialvardet till noll.
Initial value (optional): [0 Klicka sedan pa OK och din variabel kommer att Iaggas
till i variabelfaltet nere till héger.
| Deete | [ Cance |[ ok |

Vilken typ av variabler skulle du anvanda for att lagra féljande tal (byte eller ord)?

12 , 192 , 801 , -42 , 27,901
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Lektion 9 Arbetsblad 9.2 - Ljusalarm

Skriv f6ljande program som far Edison att spela upp ett alarm nar lamporna i rummet
tands.

Sense Light Properties

Sense: | Left light level v Loop Properties
Variable to read into: |Light_Level

Loop UNTIL:
©) Loop forever

Loop Properties
LS Variables
() Loop forever r
- i Name Range Intial Value
©Tetpee  (finibioin) (b v 10 | Light_Level  +/-32767 0

(©) Event happens erypad - /Triangle button pressed ~ | | <NEW>

Ikonen for ljussensorn laser av ljusnivan med sin vanstra ljussensor och sétter det vardet i
variabeln som heter Ljusniva.

Den férsta slingan anvander matematik fér att bestdmma vad den skall gora.
Programmet upprepas tills vardet i variabeln Ljusniva ar stérre an (>) 100.

Nar vardet i Ljusniva ar stérre &n 100 slutar slingan och programmet gar till nasta loop
som satter pa alarmet.

Placera Edison i ett mérkt rum och tryck pa startknappen. Nar lamporna tands borjar
roboten larma.

Kan du ténka dig en situation dar denna typs alarm skulle kunna vara anvandbart?

Vilka &ndringar maste goéras for att fa programmet att bli ett “mdérkhetsalarm”?
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Lektion 9 Arbetsblad 9.3 - Automatiska ljus

Skriv f6ljande program som far Edison att sla pa sina tva LED-lampor nar det blir morkt.

Flash LED Properties Flash LED Properties

Sense Light Properties Control: (Right_ LED ¥ Control: |Left LED v
Sense: | Left light level v Constant Constant

Variable to read into: |Light_Level v

Dual Drive Properties
Constant

Flash LED Properties Flash LED Properties

Take the top (True) branch if: Control: | Right_LED ~ Control: |Left LED v
© Test passes [Light_LeveI '] [‘ '] 100 Constant Constant
(©) Event happens | Keypad vl "Triangle = LED Setting: LED Setting:

Else take the bottom (False) branch.

K&r roboten genom en tunnel eller under en soffa och se hur lamporna slas pa.

| detta program anvander vi symbolen for “mindre an” (<) for att bestdmma vad
programmet gér. Om variabeln Ljusniva ar "mindre an” 100 sa tar programmet vagen med
ett rattecken och slar pa sina LED-lampor.

Experimentera med olika varden i OM-ikonen.

Vad hander om vardet ar stérre &n 1007

Vad hdnder om vardet r mindre dn 1007
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Lektion 9 Arbetsblad 9.4 - Fdlja ljuset

Skriv f6ljande program som far Edison att félja ljuset fran en fackla/ficklampa.

If Properties
Take the top (True) branch if: Dual Drive Properties
= . N - = - Constant
Sense Light Properties © Test passes [nght_nght v] [< v] 0
Sense: | Right light level . ( \ \ Direction:
() Event happens | Keypad v || Triangle ~

Variable to read into: Right_Light v

Else take the bottom (False) branch.

. .
Loop Properties & °
Loop UNTIL: I . : 010) N
@ Loop forever % & dual
‘ drive
b [+ -]
b x5 16
% ﬁ calculate > %
word memory
> > c O10) >
start sbt‘a?t éjr”,i ‘uoo.oo.ooo.

'

Sense Light Properties Calculate Word Properties
Sense: | Left light level v Variable: |Right_Light v Constant
Variable to read into: |Left Light + ©@ Basic  Operation: Direction: |Forward right
Argument: | 0 \ Left_Light ~ Speed:

Dual Drive Properties

() Divide Operation: ’vdivide v

Argument: [0 | <-Constant ~ |

Lys pa Edison med en fackla/ficklampa och se att roboten kér mot ljuset.

Detta program utfér berakningar med tva variabler. | "berdkna ord”-ikon subtraheras
vardena pa variablerna "Hoger_ljus” och "Vanster_ljus”. Resultatet (svaret) sparas tillbaka
till variabeln "Hoger_ljus”. Ta en titt pa hur resultaten skulle kunna se ut:

Hoger _ljus Vanster _ljus Berakning Resultat
Ljus till héger 200 100 200—-100 = +100
Ljus till vanster 100 200 100 — 200 = -100

Fran tabellen kan du se att nar ljuskallan ar till vanster ar resultatet under noll (ett negativt
tal). Nar ljuskallan ar till hbger ar resultatet ett positivt tal.

Om-ikonen fragar: Ar resultatet mindre 4n noll? Om detta ar sant kér roboten till vanster
(mot ljuset). Om det &r falskt (resultatet > noll) kér roboten till héger, igen mot ljuset.

Vad skulle hdnda om du bér ut mindre an-symbolen (<) till en stérre an-symbol (>)?
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Lektion | O Design arbetsblad |1 0.1 - Mitt program

Filmen “Humans need not apply” gav insikt i hur robotar kan komma att anvéndas i
framtiden. Férs6k komma péa en anvandbar uppgift roboten kan utféra och skriv sedan ett
program som far roboten att utféra denna.

Har ar nagra exempel:

e Raddningsrobot — Roboten kér innanfér ett omrade och séker en borttappad person
(docka eller miniatyrmodell). Nar roboten lokaliserat personen ljuder ett alarm.

e Forarlds bil — Roboten kor pa en utmarkt vag (linje) utan att krocka med manniskor,
andra bilar eller byggnader (leksaker).

e Stridsrobotar — Skicka robotar i krig i stéllet fér manniskliga soldater. Skapa en
sumobrottningsring och programmera tva robotar att leta efter varandra och sedan
putta ut den andra ur ringen.

|. Diskutera
Diskutera med din partner eller andra elever och férs6k komma pa ett anvandbart satt att
utnyttja en robot med ett program ni kan programmera.

Vilka olika idéer kom ni pa?

Beskriv varfér en av idéerna inte gick att genomféra.
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2. Beskriv

Innan du bdérjar skriva ditt program skall du beskriva problemet som din robot skall I16sa
och hur den skall I6sa detta (en 16sning).

Problem:

Losning:

3. Skriv ditt program

Planera ditt program innan du bérjar 1&agga till ikoner. Anvand dig av de ikoner som du
kanner till, men kom ihag att du ocksa kan préva pa nya.

4. Misslyckades du?”

Allting gar inte alltid som det var meningen att det skulle ga. Ingen panik! Férsdk igen, men
beskriv forst vad som gick fel. Varfor fungerade inte ditt program den forsta gangen?
Férsbk igen, snart fungerar det!
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Lektion | O Design arbetsblad | 0.2 - Mitt program

5. Beskriv nagra av de programmeringsikoner som du anvant

Rita och farglagg programmeringsikonerna nedan. Beskriv sedan vad de gor i ditt
program.

/ \ Vad heter denna ikon?

Vad g6r denna ikon?

/ \ Vad heter denna ikon?

Vad g6r denna ikon?

Vad heter denna ikon?

Vad g6r denna ikon?
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