Uvod u programiranje mBot robota
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Predgovor
Postovani ucitelji,
dobrodosli u Croatian Makers ligu!

Kako bi vam pocetak rada s mBot robotom i u€enicima bio $to ugodniji, pripremili smo za vas priru¢nik
Uvod u programiranje mBot robota. Priru¢nik sadrzi osnovne informacije o dijelovima robota te kako oni
funkcioniraju. Dodatno, za svaki od njih izdvojeni su primjeri programa iz kojih moZete nauciti kako ih
programirati. Proucavanjem materijala iz priru¢nika steéi ¢ete znanja o tome kako programirati RGB
svjetleée diode, tipkalo, zujalicu i senzore, naucit ¢ete kako se mBot moze kretati, pratiti liniju,
izbjegavati prepreke te nacin na koji moze komunicirati s drugim mBot robotima.

Dodatne primjere za programiranje mBota, koje moZete iskoristiti u radu s u¢enicima, moZete pronadi na
nasem edukacijskom web portalu lzradi! (poveznica: http://izradi.croatianmakers.hr/robotika/).

Ukljucite se u izmjenu znanja i iskustava o sudjelovanju u Croatian Makers ligi i na nasem forumu
(poveznica: https://forum.croatianmakers.hr/).

Pratite nas i na nasoj Facebook stranici (poveznica: https://www.facebook.com/CroatianMakers/),

putem koje objavljujemo razlicite vijesti i pozivamo na sudjelovanje u nasim kreativnim natjecajima u
koje se moZzete ukljuditi.

Dodatne vazne dokumente o sudjelovanju u Ligi moZete pronadi i preuzeti na nasoj Croatian Makers
stranici (poveznica: http://croatianmakers.hr/hr/vazni-dokumenti-liga/).

Zelimo vam puno uéenja, zabave i uspjeha u Croatian Makers ligi!

Croatian Makers tim


http://izradi.croatianmakers.hr/robotika/
https://forum.croatianmakers.hr/
https://www.facebook.com/CroatianMakers/
http://croatianmakers.hr/hr/vazni-dokumenti-liga/

Uvod

mBot robot je posebno dizajniran edukacijski alat za stjecanje znanja i vjestina u STEM podrucju.
Omogucuje jednostavan ulazak u svijet robotike, elektronike i programiranja. Set sadrzi 38 sastavnih
dijelova koji se moraju sloZziti kako bi robot bio spreman za koristenje. Time se stjece iskustvo rada s
hardverom (proucavanje uputa, pricvrséivanje dijelova, spajanje Zica i senzora).

Softver za programiranje mBot robota zove se mBlock i mogude ga je preuzeti na osobno racunalo ili
pametni uredaj s poveznice: http://www.mblock.cc/software/. mBlock je graficki softver za

programiranje u kojem se program izraduje povlacenjem i spajanjem blokova koda. Isprogramirati se
moZe nacin kretanja robota, rad motora, komunikacija medu robotima, svijetljenje dioda, senzori i
drugo.

U nastavku ovog prirucnika izdvojeni su primjeri programskih kédova za rad mBota po njegovim
osnovnim dijelovima: RGB svjetlece diode, tipkalo, zvu¢nik, kretanje, svjetlosni senzor, senzor za
praéenje linije, ultrazvucni senzor te komunikacija robota.


http://www.mblock.cc/software/

Prvo pokretanje mBota

Nakon sto ste sastavili robota mozete ga odmah pokrenuti daljinskim upravljacem jer se na robotu nalazi
tvornicki program.

Postavite robota na ravnu podlogu (najbolje na pod, da ne padne sa stola) i ukljuite ga pomocu sklopke
na njegovoj upravljackoj plocici, a nakon toga mozete pomocu daljinskog upravljac¢a upravljati robotom.

Izbjegavanje
zidova

Rucno upravljanje

Pratitelj linije Nacin 1: Ruc¢no upravljanje
3 Korisnici koriste gumbe za upravl-

. R janje smjerom i brzinom mBota.
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Robot izbjegava zidove i prepreke
Lijevo - Desno dok se krece.
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Nacin 3: Pratitelj linije

Robot prati liniju na podu koja je
vidljiva poput crne linije na bijeloj
podlozi (ili obrnuto).
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Ruéna voznja — nacin A

Za pocetak isprobajte ru¢no voziti robota. Pritisnite tipku A na daljinskom upravljacu kako biste odabrali
nacin rada ru¢ne voZnje. Nakon toga tipkama sa strelicama na daljinskom upravljacu moZete upravljati
robotom. Ako Zelite promijeniti brzinu kretanja robota to moZete uciniti pritiskom na neki broj od 1 do 9.
Ako odaberete veci broj mBot ée se brze kretati.

Kada odabirete nacin rada tipkama A,B ili Cili pak mijenjate brzinu kretanja robota, robot ¢e potvrditi da
je primio Vasu naredbu zvu¢nim signalom. Ukoliko nema zvu¢nog signala pokusajte usmjeriti daljinski
upravlja¢ u prednju stranu mBota.

ZaobilaZzenje prepreka — nacin B

Postavite robota na pod i pritisnite tipku B na daljinskom upravljac¢u kako biste odabrali nacin rada u
kojem robot zaobilazi prepreke koje mu se nadu na putu. Robot ¢e krenuti naprijed, a kada naide na
prepreku detektirat ¢e je ultrazvu¢nim senzorom, zakrenuti se u drugom smjeru i nastaviti.



Brzinu kretanja robota mozete podesavati pritiskom na brojeve od 1 do 9 na daljinskom
upravljac¢u.Ukoliko Zelite zaustaviti robota, vratite ga natrag u nacin rada ruc¢ne voznje pritiskom na tipku

A na daljinskom upravljacu.
Pracenje crte — nacin C

Postavite Vaseg robota na podlogu s iscrtanom stazom (crnom crtom u obliku broja 8) i pritisnite tipku C
na daljinskom upravljacu kako biste odabrali nacin rada u kojem robot prati iscrtanu stazu. Kako bi robot
mogao pratiti crtu ima dva fotosenzora na prednjoj strani kojima detektira crnu i bijelu boju. Kako bi
robot uspjesno krenuo pratiti crtu postavite ga tako da mu fotosenzori na pocetku budu na crnoj crti.



Programiranje

mBot moZete programirati putem aplikacije na osobnom racunalu te na pametnom uredaju (mobitel ili
tablet). Na poveznici http://www.mblock.cc/software/ nalazi se lista dostupnih programa koje mozete
preuzeti na svoje uredaje te pomocu njih programirati mBot.

Svi primjeri zadataka u ovom prirucniku izradeni su koristenjem programa mBlock 5 za osobna racunala.

Nakon Sto ste preuzeli program i instalirali na svoje racunalo, pokrenite ga. Otvaranjem programa
prikazat ¢e se prozor kao na slici.
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mBlock program baziran je na Scratch programskom jeziku u kojem su nadogradene komponente za
programiranje mBot robota. mBot robot moZe se programirati na dva nacina — da radi kao samostalan
robot ili da radi uz pomo¢ racunala. Kada mBot radi uz pomo¢ ra¢unala mora s racunalom biti povezan

putem USB kabela ili preko Bluetooth veze, a kada radi samostalno moZze bez veze s raCunalom izvrsavati
program koji smo u njega upisali.

U ovom priru¢niku nalaze se primjeri programa koje ¢e mBot samostalno izvrSavati, a za to je potrebno
unutar mBlock programa dodati mBot uredaj.


http://www.mblock.cc/software/

Kako bi dodali mBot stavku potrebno je kliknuti pod Devices na plus oznaku. Otvorit ¢e se Device Library.

& mBlock = X

Device Library

Arduino Mega2560

Bluetooth Controller MotionBlock

Cancel

U Device Library-u odaberite mBot i potvrdite klikom na OK.

& mBlock - X

Device Library




Sada mozZete putem USB kabla povezati mBot s racunalom. Sklopka za ukljucivanje i isklju¢ivanje robota
na samom robotu mora biti postavljena tako da je robot uklju¢en. Kada je mBot povezan s racunalom, u
programu mBlock odabirom na Connect opciju otvara se sljededi prozor:

& mBlock

Bluetooth 4.0

Show all connectable devices

( coms )
e make sure the USB cable is
time in this v on.So connecting this

device will lead to the disconnection of

the previous one

Windows operativni sustav ¢e automatski otkriti novo spojeni hardver i instalirati upravljace programe.
Kada operativni sustav zavrsi s instalacijom, mBotu ¢e dodijeliti broj serijskog porta. U nasem slucaju to
je COM 3.

Odabirom na opciju Connect, mBot i mBlock ¢e se povezati te ¢e pisati Connected. Ovaj korak treba
napraviti svaki put kada spojite vaseg robota na rac¢unalo!

Nakon povezivanja robota potrebno je u programu ukljuciti Upload mode.
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Nakon izrade programa, za prebacivanje na robota pritisnite na opciju Upload.

Ako Zelite na robota ugraditi novu verziju osnovnog softvera koji mu je potreban za ispravan rad —
njegovog firmware-a, odaberite opciju Setting te nakon toga pritisnite na Update Firmware.
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&b LED panel portl * clears screen
@ My Blocks

D Update Firmware

Otvorit ¢e se prozor u kojem moZete odabrati verziju firmware-a.
Device Firmware Updates X

Device:

mEBot

Firmware Version:

Online firmware

Factory firmware vrac¢a na robota osnovni program (tvornicki).

Pritiskom na Updates, odabrani firmware se azurira. Nakon tog ponovno povezite mBot preko opcije
Connect.



RGB svjetlece diode

Na upravljackoj plocici nalaze se dvije RGB svjetlece diode koje se mogu zasebno ili zajedno
programirati. Osim boje kojom diode mogu svijetliti, moZe se odrediti i intenzitet samog svjetla.
Maksimalan intenzitet svjetla je 255.

Zadatak 1: Programirajte mBot tako da s obje svjetlece diode svijetli crvenom bojom jac¢inom svjetla 60.

Rjesenje:

=t tumon all ~ light with color red @ green @ blue o

Zadatak 2: Programirajte mBot tako da lijevom diodom svijetli crveno, a desnom zeleno. Nakon 5
sekundi neka obje diode zasvijetle ljubicasto, a 3 sekunde nakon toga neka se ugase.

Rjesenje:

«ut tum on left = light with color red @ green o blue o

&5 tumon right » light with color red ° green @ blue o

5
& tumon all = light with color red @ green o blue @
3

=t tTumon all = light with color red o green o blue o



Zadatak 3: Izradite program kojim ¢e diode na mBotu izmjenic¢no svijetliti najprije crvenom bojom 2
sekunde, zatim zelenom bojom dvije sekunde. Intenzitet svjetla odredite sami, a program neka se
izvrSava neprestano.

Rjesenje:

S W
&t tumon all » light with color red @ green @ blue ﬁ
2

& tumon all = light with color red o green @ blue o

2
- 1+ B



Tipkalo

mBot ima jedno tipkalo koje se nalazi na upravljackoj plocici te se moZe izraditi program koji ¢e
pokrenuti ili zaustaviti izvrSavanje neke radnje pritiskom na njega.

Zadatak 4: Izradite program kojim ée robot 5 puta izmijeniti boju kojom ¢e svijetliti na nacin da se
izmijenju plava, crvena i Zuta boja, svaka u trajanju pola sekunde. Program neka se izvrSava pritiskom na
tipkalo, a kad izmjena zavrsi neka se diode ugase.

Rjesenje:

&0 tumon all = light with color red o green o blue @

a=t tumon all ~ lightwith color red o green o blue o




Zadatak 5: Programirajte mBot da na pocetku svijetli plavom bojom najja¢im intenzitetom. Svaki put kad
se pritisne tipkalo neka svijetli zelenom bojom intenzitetom 100, a nakon Sto se tipkalo otpusti neka
mBot svijetli slu¢ajno odabranom bojom i intenzitetom.

Rjesenje:

& turnon  all = light with color red o green o blue @

forever

wait until &8 when on-board button pressed v ?

&% turnon all = light with color red o green @ blue o

wait until & when on-board button released + ?

& turnon all = light with color red | pick random o to @ green | pick random o to @8E) blue ' pick random o to @




Zujalica

Na vrhu plocice s desne strane nalazi se zujalica (buzzer) preko kojeg se mozZe Cuti isprogramirana
melodija. Kod programiranja melodija mozZe se odrediti visina i trajanje svake note.

Zadatak 6: Programirajte mBot tako da svaki put nakon Sto se pritisne tipkalo dva puta odsvira pocetna
melodija pjesmice Bratec Martin.

Rjesenje:

when mBot{mcore) starts up

F

st play note
e play note

a=t play note

& play note
2+




Zadatak 7: Izradite program kojim ¢e mBot istovremeno svijetliti crvenom bojom i ispustati zvuk dokle
god je tipkalo pritisnuto. Kad tipkalo nije pritisnuto, mBot neka svijetli samo svijetli zelenom bojom.

Rjesenje:

forever

repeat until &% when on-board button released » ?

st play note C4 ~ for kP beats

&0 tumon all = light with color red @ green @ blue @

= 2
&0 tumon all » light with color red @ green @' blue a



Kretanje robota

mBot ima da motora koja pokrecu njegove kotace i time omogucuju gibanje robota. Robot se moze
kretati prema naprijed i unatrag te moze skretati lijevo i desno. Programiranjem svakog motora zasebno
moZze se omoguditi robotu da se krece kruzno. Osim nacina kretanja potrebno je odrediti i brzinu i
vrijeme kretanja. Maksimalna brzina je 255. Brzina kretanja robota ovisi i o istroSenosti baterija koje
robot koristi za napajanje.

Napomena: Prilikom izrade programa kojima se robot kreée dobro je postaviti na pocetku naredbu da
robot krene s voznjom pritiskom na tipkalo ili putem daljinskog upravljaca. U suprotnom ¢e robot
krenuti s voZnjom odmah nakon prenosenja programa s racunala, Sto moZe rezultirati time da robot
padne sa stola i osteti se.

Zadatak 8: Izradite program kojim ¢e se mBot kretati ravno i nakon 3 sekunde stati. Pritiskom na tipkalo
mBot neka krene s voZznjom.

Rjesenje:

wait until &% when on-board button pressed » ?

< move forward at power @' % for a secs

Zadatak 9: Doradite prethodni program tako da mBot nakon $to se zaustavi, voZnjom unatrag u
jednakom trajanju kao voZnjom unaprijed dode do pocetne pozicije s koje je krenuo.

Rjesenje:

wait until &% when on-board button pressed » ?

<3¢ move forward at power @ % for B secs

==t mowve backward at power @ % for 9 secs




Zadatak 10: Programirajte da se mBot krece u obliku kvadrata. Brzinu kretanja i opseg kvadrata odredite
sami.

Rjesenje:

wait until &% IR remote A ~ pressed?

repeata




Zadatak 11: Izradite program kojim ¢e se robot kretati oko neke zamisljene tocke u krug. Robot neka
pocne s kretanjem pritiskom na tipkalo. Da bi se robot kretao u krug, potrebno se kotac¢ jednog motora

kreée brze od drugog. S obzirom na to da su vrijednosti brzine oba motora pozitivne, robot ¢e se kretati
unaprijed.

Rjesenje:

when mBot{mcore) starts up

wait until &% when on-board button pressed » ?

a5t left wheel turns at power @ %, right wheel at power @ %o

&t left wheel turns at power o %, right wheel at power 0 %




Svjetlosni senzor

Senzori se koriste za otkrivanje dogadaja ili promjena u okolisu i slanje informacija elektronickim
komponentama drugih elektronickih uredaja. Svjetlosni senzor koji se nalazi na upravljackoj plocici
mBota detektira razinu svjetlosti prostora u kojem se mBot nalazi. Raspon vrijednosti svjetlosnog
senzora krece se od 0 do 1023. Sto je veca svjetlina okoline u kojoj je mBot, to je veca vrijednost koju
svjetlosni senzor ocitava. Kada je mBot izloZzen na danjem svijetlu, vrijednost je veé¢a od 500. U
vecernjem osvjetljenju (u mraku) vrijednost se kreé¢e od 0 do 100, a ako se tada upali svijetlo, vrijednosti
su izmedu 100 500.

Zadatak 12: Najprije poveZite mBot s racunalom i preko mBlock aplikacije vratite ga na tvornicke
postavke ili aZurirajte firmware (Connect > COM3 - Connect > Setting > Update Firmware > Updates > OK
> Connect > COM3 - Connect). Koristenjem naredbi za prikaz vrijednosti koju detektira svjetlosni senzor,
provjerite koliku koli¢inu svjetlosti ocitava s obzirom na uvjete u kojima se mBot nalazi.

Rjesenje:

&% light sensor on-board light intensity




Zadatak 13: Izradite program kojim ¢e mBot svirati zvuk alarma svaki put kad se nade u mraku, odnosno
kad je jacina svjetlosti prostora u kojem se nalazi manja od 200.

Rjesenje:

a0 play sound at frequency of @ Hz for @ secs

& play sound at frequency of @ Hz for @ secs

Zadatak 14: Programirajte robot da se krece ravno brzinom 100 kad je izloZen jakom svjetlu, primjerice
kad je u njega usmjereno svjetlo baterijske svjetiljke, a inace da stoji na mjestu.

Rjesenje:

2% light sensor on-board ~ light intensity > ()  then

<0 move forward + at power @ %
else

e stop moving




Senzor za pracenje linije

Senzor za pracenje linije nalazi se ispod robota. Sastoji od dva senzora, senzora 1i 2, od kojih svaki ima
tijekom kretanja mBota. Infracrveno svjetlo se reflektira kada se mBot susrece s bijelom ili nekom
drugom svijetlom povrSinom i tada prijemnik prima infracrveni signal i upravljackoj plocici Salje
vrijednost 1. Ako se infracrveno svjetlo apsorbira ili se ne moze odraziti (na tamnim povrsinama),
prijemnik neée primiti infracrveni signal, ali Salje vrijednost 0. Raspon detekcije je 1 do 2 cm. S obzirom
na to da postoje dva senzora te da svaki od njih mozZe detektirati nalazi li se na svijetloj (1) ili tamnoj
povrsini (0), ¢etiri su moguce vrijednosti koje senzor moze poslati upravljackoj plocici:

e (Oba senzora su na tamnoj podlozi (senzorl = 0 i senzor2 = 0) — senzor $alje vrijednost 0

e Prvisenzor je na tamnoj podlozi, a drugi na svijetloj (senzorl = 0 i senzor2 = 1) — senzor Salje
vrijednost 1

e Prvisenzor je na svijetloj podlozi, a drugi na tamnoj (senzorl = 1 i senzor2 = 0) — senzor Salje
vrijednost 2

e (Oba senzora su na svijetloj podlozi (senzorl = 1 i senzor2 = 1) — senzor salje vrijednost 3

Ako je robot predaleko od povrsine (udaljeniji od 2 centimetara), infracrveno svijetlo se ne moze
reflektirati pa senzor Salje vrijednost 0 kao u slu¢aju kad se mBot nalazi na tamnoj povrsini.

S gornje strane uz oba senzora nalaze se diode koje svijetle plavom bojom kad se mBot nalazi na svijetloj
podlozi, a kad je na tamnoj diode ne svijetle.

IC prijemnik

IC odasiljac

Senzor 1

Senzor 2

Napomena: Prilikom programiranja senzora za pracenje linije provjerite na kojem ulazu (portu) je spojen
senzor na upravljackoj plocici te u skladu s time izradite program.



Zadatak 15: Programirajte mBot tako da se krece pracenjem crne linije na stazi koju ste dobili uz robota
(lezeéa osmica). mBot neka prati crnu liniju s oba senzora unutar linije. Pritiskom na tipkalo mBot neka
krene s izvrSavanjem programa.

Rjesenje:
when mBot{mcore) starts up
wait until & when on-board button pressed »

forever
& line follower sensor port3 » value

move forward » at power m %

& line follower sensor port3 » value

tumn left = at power @ %

= line follower sensor port3 = value

tumn right = at power m %

&0 line follower sensor port3 » value

«mt stop moving




Zadatak 16: Izradite program kojim ¢e mBot pratiti crnu liniju s desne strane, $to znaci da je s lijevim
senzorom na tamnoj povrsini, a s desnim na svijetloj. Kad mBot dode do kraja linije neka se zaokrene
ulijevo i ponovno nastavi s kretanjem na isti nacin prac¢enjem linije s desne strane. Brzinu kretanja
odredite sami, a robot neka krene pritiskom na tipkalo.

Rjesenje:

when mBot(mcore) starts up

wait until &% when on-board button pressed »

«=r line follower sensor port3 » value

move forward = at power %

&% line follower sensor port3 = value

turn left + at power %

&3¢ line follower sensor port3 = value

turn right » at power @ Yo

&t line follower sensor port3 » wvalue

turn right + at power @ ;1




Zadatak 17: Uz pomo¢ senzor za pracenje linije programirajte mBot da se krece po stolu, ali kad dode do
ruba stola neka stane.

Rjesenje:

when mBot(mcore) starts up

if &% line follower sensor port2 » wvalue

«so stop moving

else

&t move forward * at power m ?




Ultrazvucni senzor (senzor za prepoznavanje prepreka)

Ultrazvuéni senzor je elektronicki modul za mjerenje udaljenosti robota od nekog drugog objekta
(prepreke). MozZe detektirati prepreke na udaljenosti od 3 do 400 cm (pod kutom od 30’). Povezuje se na
port sa Zutom oznakom.

Prijamnik

\

Odasilja , /
+ Udaljenosg; od\:\}.\

Pfepreke

Napomena: Prilikom programiranja ultrazvu¢nog senzora provjerite na kojem ulazu (portu) je spojen
senzor na upravljackoj plocici te u skladu s time izradite program.



Zadatak 18: Programirajte mBot da se krece sve dok ne naide na prepreku. Kad naide na prepreku neka
se zaustavi na udaljenosti manjoj od 10 centimetara od nje i neka upali crvena svjetla. Pritiskom na
tipkalo neka krene s voZnjom prema prepreci i dok se vozi neka svijetli zeleno.

Rjesenje:

wait until &% when on-board button pressed » ?

if awt ultrasonic sensor port3 ~ distancecm > m then

&=t move forward + at power @ y.

& tummon all » light with color red a green @ blue o

else

&% stop moving

a0 turn on all = light with color red green o blue o




Zadatak 19: Izradite program kojim ¢e se mBot zaustaviti na jednu sekundu kad naide na prepreku koja
je od njega udaljena manje od 15 centimetara te se voZznjom unatrag u trajanju od jedne sekunde
odmaknuti od nje. Upotrijebite timer pomocu kojeg ¢e se mjerenje udaljenosti od prepreke izvrsavati 10
puta u jednoj sekundi. Brzinu kretanja robota odredite sami, a robot neka krene pritiskom na tipkalo.

Rjesenje:

when mBot(mcore) starts up
wait until & when on-board button pressed ~ ?

forever

a3 reset timer
if &% ultrasonic sensor port3 + distanceecm > G then

move forward =+ at power @ o

e stop moving

& move backward + at power @ Yo

wa'rtosecnnds




Zadatak 20: Izradite program kojim ¢e mBot voziti najve¢om brzinom ravno. Kad detektira prepreku na
udaljenosti manjoj od pola metra neka uspori voznju i nastavi s kretanjem brzinom 100, a kad se priblizi
prepreci na udaljenosti manjoj od 10 centimetara neka se zaustavi. Robot neka krene s voznjom
pritiskom na tipku B na daljinskom upravljacu, te po vasoj Zelji neka svijetli razlicitim bojama ovisno o
tome koliko je udaljen od prepreke.

Rjesenje:

when mBot{mcore) starts up

wait until &% IR remote B » pressed?
repeat until &3 ultrasonic sensor port3 = distance cm

&% move forward + at power @ %

repeat until a8t ultrasonic sensor port3 » distance cm

& move forward ~ at power @ %o

& stop moving




Komunikacija robota

Pomodu infracrvene komunikacije roboti mogu izmjenjivati poruke. Za svaki robot potrebno je napisati
poseban program kako bi svaki robot ,znao” Sto treba uciniti kad posalje ili primi odredenu poruku. Na
upravljackoj plocici izmedu tipkala i zujalice smjeSteni su infracrveni predajnik i prijemnik. Prilikom
izvrSavanja programa kojima dva robota komuniciraju potrebno je osigurati da izmedu njih nema veéih
fizickih prepreka koje bi tu komunikaciju onemogucile.

Zujalica Tipka
IC prijammnik
IC predajnik



Zadatak 21: Izradite program kojim ¢e dva robota komunicirati. Prvi robot neka pritiskom na tipkalo
upali plava svjetla te nakon 5 sekundi posalje poruku drugome da isto upali plava svjetla. Kad drugi
dobije poruku i upali svoja svjetla nakon 3 sekunde neka posalje prvom robotu poruku da oba ugase
svjetla. Komunikacija izmedu dva robota neka se odvija svaki put kad na prvom robotu pritisnete tipkalo.

Rjesenje:

Program za prvog robota:

forever

wait until &% when on-board button pressed » 7

wet tumon all » light with color red a green o' blue
&% send IR message

wait until

wait until &% IR message received =

a0 tumnon all * light with color red o green a blue G




Zadatak 22: Programirajte robote da medusobno komuniciraju o nacinu kretanja. Prvi robot neka krene
s voznjom prema drugome pritiskom na tipkalo i kad se ispred njega zaustavi nakon 3 sekunde voZnje
neka posalje poruku drugome da on krene s voznjom unatrag $to drugi ucini kad primi poruku te vozi
unatrag najve¢om brzinom 3 sekunde.

Rjesenje:

Program za prvog robota:

forever

wait until &% when on-board button pressed + ?

& move forward + at power @ %

=t stop moving

&% send IR message

Program za drugog robota:

forever

& stop moving




