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OBJETIVOS DAS LICOES

Aprenda como humanos e robés seguem linhas

2. Aprenda como fazer um rob6 seguir uma linha usando o Moco
Cor no Sensor de Cor EV3

3. Aprenda como seguir uma linha até o sensor ser ativado
4. Aprenda como seguir uma linha por uma distancia especifica

5. Aprenda como combinar sensores, loops e switches
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INSTRUCOES DE PROFESSOR

» Slides 4-7 sao animados. Para alunos ter uma melhor compreensao
de como um seguidor de linha funciona e como um humano e um
rob6 seguem uma linha, nés recomendamos que vocé execute as
animacoes

« Dé a cada estudante/time uma copia do worksheet (exércicio)
» Desafio 1 comeca no slide 10 e Desafio 2 no Slide 13
* Guia de Discussao esta no Slide 16

« Estudantes mais avangados podem estar interessados em outros
seguidores de linha em EV3Lessons.com
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SEGUIR O MEIO?

Humanos querem seguir a linha no meio

Vamos ter o rob6 fazendo a mesma coisa
usando o Sensor de Cor

Que tipo de questoes podem nos
perguntar usando esse sensor

* Vocé esta na linha ou nao?
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1. Se ndés estamos no
preto, continue indo em
linha reta

2. Se nods estamos no
branco, vire a esquerda
para voltar a linha

Parece funcionar bem
aqui...
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1. Se nods estamos no preto,
continue indo em linha reta

2. Se nos estamos no branco, vire
a esquerda para voltar a linha

OH NAO... meu robd esta
fugindo...

Quando o rob6 deixa o lado

esquerdo da linha, no programa
ja nao funciona!
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SEGUINDO LINHA: ESTILO DO
ROBO

Por que o humano seguiria o meio?:

* Ele consegue ver a frente.
» Eles conseguem ver a linha inteira e os arredores
* Eles veem ambos os lados e qual lado eles deixam

Por que o rob6 nao consegue fazer a mesma coisa?:

* Nao pode dizer qual o lado direito ou esquerdo da linha

« Como nos temos certeza que o robé sempre desvia do
mesmo lado da linha?

* Em vez do meio, poderia o rob6 seguir a “borda”?
» Entao agora o rob6 pendera para o mesmo lado.
* N6s mostraremos agora como isso funciona!
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ROBO SEGUINDO LINHA
ACONTECE NAS BORDAS

Seguindo linha do lado esquerdo Seguindo linha do lado direito
Se tno | Se no
preto, vire " preto,

3 O rob6 tem que vire 3
esquerda. escolher qual direita.
Se no | i ) Se no
branco,vir caminho virar branco.
°a quando o sensor vire a
direita. : - esquerda
de cor identificar
uma cor
diferente.
A resposta
depende de qual
lado da linha
VOCE esta

Ty /06/2015)

sequindo!



COMEGANDO COM O ROBO NO
LADO CORRETO




DESAFIO 1 DO SEGUIDOR DE LINHA

Etapa 1: Escreva um programa que segue a borda
DIREITA da linha.

Dicas: Se seu sensor ver o preto, vire a direita. Se
seu sensor ver o branco, vire a esquerda. Use loops
e switches!

Etapa 2: Experimente-o em linhas diferentes

Sera que seu seguidor de linha funciona da
mesma formas em linhas retas e curvas?

Etapa 3: Se nao, em vez de virar Direcao = 50, tente
valores menores.

Esta melhor nas linhas curvas agora?
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SOLUCAO DO DESAFIO DE
SEGUIR LINHA

If the robot sees r
black turn right |/ 9

(—

xJ

Uses color mode

(™| | [

If the robot does
not sees black
turn left

ey

Q. Esse programa sgue o lado Direito ou esquerdo da linha?
R. O robd esta seguindo o lado Direito da linha.

L D]
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SOLUCAO DO DESAFIO 1

If the robot sees
black turn right

Uses color mode

If the robot does
not sees black
turn left

\

Q. Este seguidor vai para sempre.Como fazemos isso parar?
R. Mudar a condicao final no loop.
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DESAFIO 2 DO SEGUIDOR DE LINHA

Parte 1. Faca um seguidor de linha que pare
gquando voceé apertar o sensor de toque

Parte 2: Faca um seguidor de linha que pare
depois de percorrer uma distancia especifica
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SOLUCAO DO DESAFIO 2:

SENSOR
Y,

«Z* Brick Buttons >
Color Sensor 4
@ Gyro Sensor >
(+ ) Infrared Sensor >
€ Motor Rotation >

D- Temperature Sensor »
@ Timer >

Touch Sensor |

@@ ultrasonic Sensor  »
~ E Energy Meter >
NXT Sound Sensor  »
@ Messaging >
C2 unlimited
# Count
'f& Logic
" J () Time f—
~ J —
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SOLUCAO DO DESAFIO 2:
DISTANCIA ESPECIFICA

«Z* Brick Buttons >

Color Sensor >

@] Gyro Sensor >
@ Infrared Sensor >

—
Pp= Temperature Sensor » -

©® Rotations
Timer >

I% Touch Sensor N e@ Current Power
@D Uultrasonic Sensor >

E Energy Meter >

NXT Sound Sensor  »

@ Messaging >

O unlimited

# Count

'//x Logic

® Time
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GUIA DE DISCUSSAO

Por que é importante para o rob6 seguir o mesmo lado da linha?
O robd s6 sabe conferir se esta ou ndo esta na linha.

Esse € um seguidor de linha basico. Quais sao algumas coisas
que nao estavam boas neste seguidor de linha? Vocé acha que o
seguidor delinha pode ser melhorado?

Ele balanga muito. Seguidores de linha suaves seréao descritos
nas licoes Avancadas.

Qual sensor mede o quao longe vocé tem percorrido?

O sensor de rotacao usado na solucdo do Desafio 2 mede o
quanto de rodas (360°) devem rodar.

Como vocé escreve um seguidor de linha que parara quando ver
uma linha? Ou outra cor?

Altere a condicao de saida do loop para usar o sensor de cor.
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