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Apliecinajums
Sis materials ir sagatavots ROBOESL projekta ietvaros. Gadijumos, kad ir izmantoti citi publicéti
vai nepublicéti materiali, tiek lietotas atsauces uz $iem materialiem.

Autortiesibas

© Autortiesibas 2015 - 2017 the ROBOESL Konsortiumam

Visas tiesibas ir rezervétas.

Sis materials ir licenz&ts un pieejams publiskai izmanto3anai izmantojot Creative Commons
Attribution-NoDerivatives 4.0 International Public License

Finanséjuma atruna

Sis projekts ir finanséts ar Eiropas Savienibas atbalstu. Sis materials atspogulo projekta autoru
uzskatus un ES nevar uznemties atbildibu par $aja materiala iekaluto informaciju un paustajiem
uzskatiem.
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Kopsavilkums

Saja dokumenta ir apkopoti visi izstradatie materiali (10projekti), kas ir Output 1 rezultats, kas ir
izstradati un parbauditi skolotaju sagatavosanas nodarbibas Erasmus+ ROBOESL projekta ietvaros.
Saja materiala ir apkopotas dazadas idejas, ka konstruét Lego robotus, ka programmét, lai panaktu,
ka roboti spgj kusteties, reaget uz skérsliem, gaismu un spgj izpildit ieprogrammétas darbibas.
Piedavatie materiali lauj skolotajiem izmantot dazadas sarezgitibas uzdevumus un modificét
izstradatos uzdevumus, lai piemé&rotos skolénu vélmém un vajadzibam.
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1. Darba lapa: Robosliede
Scenarijs

Izt€lojieties vilcienu, kas parvietojas pa taisnu sliedi. Starp divam secigam stacijam ir vienads
attalums. Vilciens parvietojas pa So sliedi starp abam stacijam ar konstantu atrumu, tas katra stacija,
katru reizi, uz bridi apstajas un tad atkal dodas cela. Kad vilciens sasniedz galapunktu tas stav
nekustigi ilgaku laiku un tad atpakalgaita atgriezas sakuma stacija.

Jiisu projekts

1. Uz lielas papira lapas uzzimgjiet sliedi — garu, taisnu Itniju uz kuras vienada attaluma cita no citas
ir atzZime&tas stacijas un nolieciet to uz galda vai gridas. Izmantojot 1sas Iimlentes loksnes sliedi un
stacijas var atzZimé&t uz pasa galda vai gridas.

2. Lieciet robotam atveidot vilcienu, kas parvietojas pa monosliedi. Sim noliikam ir nepiecieSams
robots ar diviem motoriem, tacu bez sensoriem. Katrs motors darbina savu riteni. Aizmuguré
pievienojiet lodveida riteni, lai robots sp&tu pagriezties (1. attels).

1.attels — Vienkarss Riley Rover (avots: daminekee.com)

3. Izpetlet ka darbojas Kusteties Stirét bloks.
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4. Izpete: Darbibas laiku iestatiet sekundés. Cik sekundes ir nepiecieSamas, lai vilciens nokliitu no
vienas stacijas otra?

Terakstiet savu atbildi Seit:

Ka jis ieguvat $adu atbildi?

5. Nakamais solis ir likt robotam dazas sekundes gaidit, kad tas ir sasniedzis staciju. Sim nolikam
lieti noder Gaidit bloks.
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6. Tagad lieciet vilcienam veikt visu sliedes celu, apstajoties uz dazam sekundém katra stacija.

I
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7. Vai varat nosaukt komandu, kas varétu palidzet izveidot iepriek§ aprakstito programmeé&Sanas
uzdevumu?

Uzrakstiet savas idejas Seit:

8. Sis ir Cilpas bloks, kas iesp&jo kustibas atkartosanu tik daudz reizu cik vélaties.
Cilpas bloka jus varat ievietot visus savus blokus.

Lieciet vilcienam veikt visu celu, izmantojot Cilpas bloku.
o1 ]

9. Tagad, lieciet robotam mainit kustibas virzienu sasniedzot gala staciju, eksperiment€jot ar
sturésanas bloku.

10. Visbeidzot, apvienojiet visus iepriek§€jos uzdevumus, darbibas: lieciet vilcienam veikt visu
pilno distanci, apstajoties katra stacija uz noteiktu laiku, gala stacija lieciet tam mainit kustibas
virzienu un atgriezties sakotn€ja pozicija atkal apstajoties katra stacija tik pat ilgu laiku.

11. Kas mainisies, ja attalums starp stacijam biis atskirigs? To noskaidrot izmantojot izm&ginajumu
un kliidu metodi butu loti laikietilpigi!
Lai liktu vilcienam veikt starp stacijam eso$o attalumu, izmantosim matematiku.
leteikumi!
- Kusteties Stirét bloka kustibas ,,ilgums” var tikt ievadits ka motora veikto apgriezienu gradu
skaits.
- Atcerieties! Kad ritenis ir veicis 360 gradu apgriezienu (1 pilnu rotaciju) robots veic
attalumu, kas vienads ar 2nR (R=ritena radiuss).
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Pierakstiet savu risinajumu $eit ..............

Parbaudiet savu risinajumu, vai tas darbojas?
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2. Darba lapa:
»Doties uz stavvietu” projekts

1. Uzdevums. Pilniba autonomi transportlidzeklu, zinamu ari ka pasbraucosas
automasinas, prototipi jau ir izgatavoti (piem€ram, Google paSbraucosa
automasina), un tiek prognozets, ka S$adi transportlidzekli biis komerciali
pieejami jau ap 2020. gadu. Inteligenta ParkoSanas Palidzibas Sistéma
automasinam ir jauna tehnologija, kas palidz autovaditajiem novietot savu
transportlidzekli stavvieta. Ar $§is sist€mas palidzibu automasina spg pati
iebraukt stavvieta ar minimalu lietotaja palidzibu. Papildus spgj patstavigi
iebraukt stavvieta autonomie transportlidzekli paver celu vairakiem nozimigiem
jaunievedumiem, ka: IzvairiSanos no $kérsliem, Vaditaja palidzibas sisteémas, u.c.
Sadalieties grupas un apspriediet ka, jusuprat, izskatisies nakotnes transportlidzekli? Ko nakotnes
transportlidzekli varétu noziméet to vaditajiem un automasinu drosibai? Kopa ar grupu sagatavojiet
su savu ideju prezentaciju klasei.

2. Uzdevums. Ka panakt, ka robotiz&ts transportlidzeklis pats sp&j atrast brivu stavvietu un iebraukt
taja bez vaditaja palidzibas?

Izstradajiet un pierakstiet metodologiju §is problémas risinajumam.

3. Uzdevums. lIzveidojiet vides maketu ar stavvietu, kura, saskana ar scenariju, darbosies
robotizgtais transportlidzeklis.

4. Uzdevums. lIzgatavojiet RileyRover. Kadu sensoru nepiecieSams uzstadit RileyRover, lai tas sp&tu
noteikt Skérsla klatbuitni?

5. Uzdevums. Izpetiet ka likt RileyRover apgriezties uz viena, apstadinata ritena atbalsta punkta.

6. Uzdevums. Eksperimentala cela noskaidrojiet ka likt robotam veikt 90 gradu pagriezienu.

7. Uzdevums. Vai spgjat atrast saistibu starp motora veiktajiem apgriezieniem un RileyRover
pagrieziena lenki? Veicot pierakstus par jau izm&ginatajiem motora veikto apgriezienu lielumiem un
iegiitajiem pagrieziena lenkiem biis vieglak nonakt pie $is attiecibas.
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8. Uzdevums. Izpétiet zemak esoso skici, kur attélots ka RileyRover griezas apkart apstadinatajam
ritenim. Vai sp€jat nonakt pie matematiska pamatojuma, kas ir motora veikto apgriezienu un iegita
pagrieziena lenka savstarpgjas attiecibas pamata?

RileyRover

RileyRover

9. Uzdevums. Izpétiet ka darbojas Mainit programmésanas bloks. Vai Mainit bloks var palidzet
RileyRover ,,pienemt 1émumu” censoties atrast brivu stavvietu?
Pierakstiet savas idejas.

10. Uzdevums. Izmantojiet Skanas bloku, lai parkoSanas procesa laika raditu skanu.
11. Uzdevums. Atkartojiet ,,Doties uz stavvietu” projektu 1idz jus sasniedzat izvirzito merki!
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3. Darba lapa: PROJEKTS ,,TUKSNESA IZLUKS”

1. Uzdevums. Jau vairaku gadu garuma gadijumos, kad ir ieteicama robotu, nevis cilvéku,
izmantosana apstaklu sarezgitibas un pat bistamibas dél, autonomi roboti ir tikusi izmantoti ka

izluki.

Kopa ar grupu apspriediet un pierakstiet tris piemérus, kad kadus

darbus, pienakumus veic roboti nevis cilveki.

2. Uzdevums. Dots piemérs: Ievérojot, ka pastav
cilvékiem nelabveligi, bistami apstakli ir nepiecieSams
autonomam robotam uzdot apmekl&t visas n-stliru
daudzstiira virsotnes, kur tam ir javeic urbumi un iegita
parauga kvalitates mérjjums, kas tiek atveidots veicot
meérjjumu ar gaismas sensoru, lai noteiktu poziciju (t.i.
virsotnes indeksu), kas atbilst maksimalajai nomeritajai
vertibai.

Stradajot grupa izveidojiet robota darbibu vides maketu,
kas atbilst konkr€taja scenarija noteiktajam.

3. Uzdevums. Grupas apspriediet iepriek§ aprakstito
scenariju. Ka likt robotam sekot vienadmalu daudzstiira
(seSstira) malam un ievakt kadu informaciju? Saja
gadijuma, katra daudzstiira virsotné novietota krasaina
papira krasu un zigot par iegiito maksimalo vértibu.

Starting point

Kopigi izstradajiet un pierakstiet $1 uzdevuma risinasanas metodologiju.
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4. Uzdevums. Uzbuvéjiet RileyRover un uzstadiet tam gaismas/krasu sensoru ta, lai tas spétu veikt
krasu koda mérjjumu katra virsotn€. Izpétiet krasu sensora izmantojumu un veiciet krasu koda
mérfjjumu katra no virsotném.

5. Uzdevums. Kopa ar grupu izpétiet ka likt robotam pagriezties pa labi un pa kreisi. Izpgtiet
dazadus Kustéties Stiurét komandas izmantoSanas veidus.

Pierakstiet vairakus, pasu izstradatos, risinajumus.

6. Uzdevums. Eksperiment&jiet ar Kustéties Stirét komandas izmantojumu, lai liktu robotam
pagriezties tada lenki, kas nepiecieSams, lai tas parvietotos tiesi pa seSstiira malam.

7. Uzdevums. Pamatojoties uz savu eksperimentu rezultatiem, grupa kopigi, centieties nonakt pie
matematiska risinajuma, lai sasaistitu motora veikto apgriezienu skaitu ar robota veikta pagrieziena
lenki.

Pierakstiet to Seit.

8. Uzdevums. Pirms vairakiem gadiem S. Papert (http://papert.org) formul&ja ta saukto
Brunurupuca kopgja cela teorému: kad kop&ja veikto pagriezienu summa biis 360 gradi, tad
brunurupucis bis ,,uzziméjis” noslégtu figiiru ar N malam.

Piemera ar trisstiiri 3 * 120 = 360 un pieméra ar kvadratu 4 * 90 = 360.

Pierakstiet risinajumu seSstiira gadijuma

Par cik gradiem ir japagriezas katru reizi, lai uzzimetu trisstiiri?
Ja atbild@siet pareizi un So atbildi ievadisiet robotam izpildei, tad ,,brunurupucis” biis uzzimgjis
slégtu trisstari. [zméginiet to ar savu RileyRover.

Par cik gradiem ir japagrieZas katru reizi, lai uzzimétu kvadratu?
Apstipriniet iegilito rezultatu, izmantojot RileyRover.

Visbeidzot, par cik gradiem ir japagriezas katru reizi, lai uzziméetu sesstiiri?
Apstipriniet iegilito rezultatu, izmantojot RileyRover.

9. Uzdevums. Izpétiet mainiga lomu krasu/gaismas sensora katra seSstiira virsotné iegtto lielumu
saglabasana.

10. Uzdevums. Ka varétu salidzinat iegitos mainiga lieclumus, lai noteiktu maksimalo liclumu?
Pierakstiet risinajumu ar saviem vardiem.
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Sava EV3 programméSanas vide izstradajiet programmu, lai realiz€tu savu piedavato risinajumu, to
izméginot ar savu RileyRover. Vai risinajums strada? Ja ng&, tad parbaudiet savu risinadjumu un
méeginiet vélreiz.

Turpiniet 11dz jums izdodas!
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4. Darba lapa: ,,SPELESIMIES UN DEJOSIM” PROJEKTAM

1. Uzdevums. Dodiet valu savai izt€lei un izdekorgjiet savu robotu ta, lai tas izskatitos p&c dejotaja.
Piemeram, variet izdekorgt robotu ta, lai tas Iidzinatos kadam cilvekam vai dzivniekam. gajé dala
nepastav nekadi ierobezojumi, atbrivojiet savu izt€li un radoSo domasanu. Papildus varat izgatavot
vides, kura jusu robots dejos, maketu.

2. Uzdevums. Uz gridas vai jusu vides maketa iezimgjiet taisnu, melnu liniju. Misu uzdevuma
meérkis ir likt robotam parvietoties pa So melno liniju. Kadu sensoru nepiecieSams uzstadit
RileyRover, lai $ada ,,uzvediba” biitu iesp&jama?

NepiecieSams uzstadit sensoru.

3. Uzdevums. Izmantojot piemé&roto sensoru veiciet atstarotas gaismas licluma mérijjumus $adas
situacijas:

Situacija Atstarotas gaismas lielums

Uz kaut ka melna

Uz kaut ka balta

Uz kaut ka peleka

Uz kaut ka sarkana

Uz kaut ka zila

4. Uzdevums. Vai varat aprakstit, izskaidrot ka darbojas krasu/gaismas sensors attieciba pret
atstaroto gaismu?

5. Uzdevums. Lapas labaja pusg att€lotais bloks kontrolé robota motorus un tiek izmantots, lai liktu
robotam parvietoties. StiiréSanas lielums svarstas no -100 1idz 100, tas pats attiecas arT uz pieliktas
jaudas lielumu. Eksperiment€jiet ar dazadiem pieliktas jaudas un sturéSanas lielumiem, lai sasniegtu

sekojosas kustibas:

Kustibas | Izveletais stiir€Sanas | legiitais rezultats eksperimentgjot ar negativu vai pozitivu

lielums ievades lielumu

I

@ r @ |
e | <l
O raolau—L

power

steering value
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6. Uzdevums. ST uzdevuma izpildei tiek pienemts, ka krasu/gaismas sensors ir uzstadits ta, lai tas
atrastos tie$i virs zemes un tas biitu paversts pret zemi, un tas ir pievienots pie atbilstoSajiem
portiem, ka paradits att€la. Vai sp€jat nonakt pie algoritmiska risindjuma, lai liktu robotam
Robots, kas seko melnajai linijai
Lai noformulétu savu risinajumu jiis varat apsveért zemak minéto bloku izmantoSanu. levérojiet, ka
izmantojamie lielumi ir japielago katra situacija un izmantotie bloki ir attiecigi jasaskano.

Sis bloks attelo cilpu. Cilpa ir kontroles
plismas apgalvojums, kas izpilda bloku
kopumu vismaz vienu reizi, to izpildi p&c tam
atkartojot, vai ar1 n&, atkariba no bloka beigas
pievienota nosacijuma. Saja gadfjuma bloka
beigas nav pievienots kads 1pass nosacijums,
lidz ar to cilpa tiks atkartota miizigi.

Condition has been set
to 'Unlimited". The loop
will be executed forever
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Saja attéla ir redzams Mainit bloks jeb sledzis.
e Sledzis lauj izpildit atSkirigas darbibas
lohe executend ifthe S pamatojoties uz nosacijuma veértéSanu patiess,
nepatiess kategorijas. Darbibas var tikt
ieprogrammeé&tas ar vienu vai vairakiem
programmeésanas blokiem.

Block or set of blocks Attela redzamais sledzis ir iestatits ta, lai ka
QJD-_ patiess tiktu registréts gadijums, kad atstarotas

gaismas lielums ir mazaks par 50.

Talak ir att€lotas risinajuma dalas, tacu nepiecieSamie lielumi nav doti, tie jums ir jaievada un bloki
ir atbilstosi jasavieno.

[o1 ]
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Daléja risindjuma paraugs, lai liktu robotam sekot melnajai linijai
leteikums: Parbaudiet vai atstarotas gaismas lielums ir lielaks vai mazaks par kadu noteiktu slieksni.

7. Uzdevums. Esiet gatavi skanai! Eksperimentgjiet ar skanas bloku, lai liktu robotam atskanot
dazadas skanas.

Gaidit Idz
pabeigts

Tips:
atskanot

Vai varat likt robotam 5
sekundes
parvietoties uz priekSu, tad atskanot jisu izvélétu noti 2 sekunzu garuma?
Mgéginiet izmantot Kustéties Sturet komandu un neaizmirstiet aktivizet

Hleslegts uz sekundeém” iesp&ju (skatit zemak).

Nots, izteikta
ka teksta kods

Vai varat likt robotam 10 sekundes parvietoties uz prieksu, visu So laiku
4 onfor Degrees atskanojot dazadas notis? Lai panaktu divu bloku vienlaicigu izpildi
{® onfor Rotations jums biis nepiecieSams saslégt attiecigos blokus paral€la savienojuma.
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Zemak redzamaja att€la ir dots dalgjs risinajums. Ka ierasts, nepiecieSamie lielumi ir japielago jiisu
situacijai un var tikt pievienoti art citi bloki. Papildus, jiis varat izpétit kadas vél iesp&jas piedava
skanas bloks, kuras ir iespgjams aktivizet.

(-\EE B+C
QJIDH“@ t ® QM =
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8. Uzdevums. Atrisiniet $adus papilduzdevumus:
- Vai varat likt robotam atskanot vienu konkr&tu noti

vismaz 2 reizes?

- Vai varat likt robotam atskanot vienu konkr&tu noti vismaz 5 reizes?

- Vai varat likt robotam atskanot vienu konkrétu noti vismaz 30 reizes? Kadu programmésanas
bloku biitu ieteicams izmantot, lai sasniegtu labaku, elegantaku risinajumu? Izmantojiet So bloku,
lai liktu robotam noteikto noti atskanot miizigi.

9. Uzdevums. Iepazisimies ar diviem jauniem blokiem.

Sis ir »hejausas izvéles” bloks, kuram
(KRR aktivizeta Cipariska iesp&ja. Tas nozimée, ka Sis
(B Eg bloks atgriez nejausi izveletu skaitli izveletaja
#27Ll lielumu diapazona. Saja gadijuma no -5 lidz 7.
Bloka atgrieztais rezultats var tikt izmantots ka
cita bloka ievades lielums.
Sis ir »hejausas izvéles” bloks, kuram
aktiviz€ta Logiska iesp&ja. Tas nozimé, ka Sis
bloks atgriez logisko lielumu — patiess vai
nepatiess. Pastav iesp&ja noteikt lieluma
% peld patiess iespgjamibu. Tas nozimé&, ka pastav
40% 1iespejamiba, ka bloks atgriezis lielumu
patiess. Atgrieztais logiskais lielums var tikt
izmantots ka cita bloka ievades lielums.

Range of values

Probability
of true

Vai ar nejausas izvéles bloku ir iespéjams likt robotam atkartoti atskanot nejausi izvélétas
skanas diapazona no 400 Irdz 1000 Hz?

leteikums: Aktiviz€jiet Skanas bloka ,,Atskanot skanas” iespgju.

Vai ar nejausas izveles bloku ir iespéjams likt robotam atkartoti veikt nejausi izvélétas
kustibas?

leteikums: Izmantojiet nejausas izvéles bloka atgriezto lielumu ka kustéties/stiurét bloka ievades
lielumu.

10. Uzdevums. Pamatojoties uz iepriekséjo uzdevumu izpildes laika iegttajam zinaSanam vai jus
tagad varat likt robotam veikt nejausi izveletu kustibu deju ta, lai katra nejausi izveleta kustiba tiktu
veikta nejausi izvElétas skanas pavadijuma? MeEginiet nonakt pie algoritmiska risindgjuma, ka
atkartojuma nosacijumu izmantojiet 30 nejausi izvéletus deju solus (EV3 programmésanas valoda :
Skaits = 30 reizes).
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Ieteikums: Lai skanas un kustibas biitu saskanotas abam darbibam nosakiet vienadu izpildes laiku
un abas darbibas ievietojiet kopgja cilpa. Citiem vardiem sakot, katra cilpas cikla nejausi izveletajai
skanai un kustibai biitu jabiit ar vienadu izpildes laiku.
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5. Darba lapa: PROJEKTS ,,SAULESPUKE”

1. Uzdevums. ST uzdevuma pamata ir heliotropisma fenomens, atbilstosi tam augu dalas (pukes vai
lapas) kustas attieciba pret saules staru virzienu. Sada wuzvediba (ar nelielam atkiribam) ir
noveérojama ar1 saulespukém. Izmantojot tieSsaistes resursus, atrodiet informaciju par heliotropismu,
puku heliotropismu, lapu heliotropismu un saulespukes uzvedibu attieciba pret saules staru virzienu.
Sagatavojiet Tsu prezentaciju par interesantako, jusu atrasto, informaciju.
2. Uzdevums. Izmantojiet iztli, lai izdekor&tu robotu ta, lai tas att€lotu un atgadinatu saulespuki.
3. Uzdevums. Iedvesmojoties no heliotropisma fenomena miisu galvenais mérkis ir likt robotam
sekot un kustéties lidzi gaismai. Kads sensors ir nepiecieSams uzdevuma izpildei? Uzstadiet savam
RileyRover nepiecieSamo sensoru.
NepiecieSams uzstadit sensoru.
leteikums: Uzstadiet nepiecieSsamo sensoru nedaudz augstaka pozicija, lai tas spétu labak uztvert
apkartgjas gaismas daudzumu. Robotam prieksa nolieciet iespgjamo gaismas avotu (piemeram,
mobila talruna lukturfti).
4. Uzdevums. Ar skolotaja atbalstu, izmantojot krasu/gaismas sensoru, veiciet apkartéjas gaismas
daudzuma mérfjumus dazadas klases vietas.

- Izvéleties kadu tumsu sturi un fiksgjiet apkartéjas gaismas daudzumu:

- Izveleties kadu gaisu stiiri un fiksgjiet apkartjas gaismas daudzumu:

- Izveleties kadu vietu, kas nav nedz parak gaiSa, nedz parak tumsa un fiks€jiet apkartgjas

gaismas daudzumu:
5. Uzdevums. Atkartojiet eksperimentu, tau Soreiz papildus izmantojiet ari kadu gaismas avotu
(piem€ram, mobila talrupa lukturiti), un pieversiet uzmanibu gaismas daudzuma izmaina’m
robotam tuvojoties un attalinoties no gaismas avota.

- Kadu apkartgjas gaismas daudzumu robots uztver, kad tas ir blakus gaismas avotam?

- Kadu apkartgjas gaismas daudzumu robots uztver, kad tas ir ,,3 zZimulu attaluma” no
gaismas avota?

- Kadu apkartgjas gaismas daudzumu robots uztver, kad tas ir ,,6 zimulu attaluma” no
gaismas avota?

- Vai gaismas sensors var sniegt informaciju, kas lautu noteikt robota attalumu no gaismas
avota? Saviem vardiem, izskaidrojiet ka strada gaismas sensors.

6. Uzdevums. Ir dots viens gaismas avots. Robots ir apstajies, apstadinats. Ka jus liktu robotam
ieturét konkrétu distanci no gaismas avota, ja gaismas avots atrodas kustiba?

leteikums: Veiciet apkart€jas gaismas mérfjjumu, kad gan robots, gan gaismas avots ir nekustigi.
Aizpildiet zemak esoSo tabulu pamatojoties uz augstak aprakstito scenariju. Lai aprakstitu robota
uzvedibu varat izmantot tadus apgalvojumus ka: ,Kustas uz prieksu”, ,,Apstajas”, ,Kustas
atpakalgaita”, utt.

Gaismas avots Robota uztvertais apkartgjas | Robota reakcija.
gaismas daudzums Robotam vajadzétu -
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Tuvojas robotam

Attalinas no robota

Ir apstajies

7. Uzdevums. Izmantojiet gaismas sensora uztverto apkart€jas gaismas daudzumu, lai kontrol&tu
motora pieliktas jaudas lielumus atkartoti.

Ieteikums: Iesp€jams varat izmantot divus blokus, kas ieklauti viena cilpa: krasu/gaismas sensora
bloks un kustg&ties/stiirét bloks.

Kada ir robota uzvediba?

8. Uzdevums. Izpétiet ka ,,augstakas matematikas bloka” ieklausana pie abiem ieprieksgjiem
blokiem ietekmés to darbibu.

ALl ] tl i =-c)
= -_-bp o -Ji-:; A ,-b = -—& 1 (E_j_ (=E
L J me ] | aow [ e 15°|J| Ol

Augstakas matematikas bloka, kas izpilda formulu (a-b)*c; ieklausana

leverojiet, ka ,,a” ir apkartgjas gaismas daudzuma paSreiz€ja veértiba un ,b” att€lo apkartejas
gaismas daudzumu, kad gan gaismas avots, gan robots ir apstajusies noteikta attaluma viens no otra.
Saja pieméra ,,b” vértiba ir iestatita uz 40 (lielums iegiits eksperimentala cela). Paturiet prata, ka §is
ir tikai ilustrativs piemérs, kas atSkiras atkariba no apkartgjas vides. Eksperimentgjot atrodiet jlisu
videi atbilstoSo ,,b” vértibu.
Kas notiek gadijuma, ja a =b?
Kas notiek gadijuma, ja a > b?
Kas notiek gadijuma, ja b > a?
Kas mainas, ja ,,c” ir pozitivs vai negativs lielums? Vai varat raksturot ,,c” lomu S$aja
vienadojuma?

Eksperimentgjiet ar dazadiem a, b un c¢ lielumiem, lai panaktu, ka robots darbojas péc
iesp€jas tuvak tam ka ir aprakstits uzdevuma scenarija.

9. Uzdevums. Gaismas avots atrodas kustiba. Vai varat atrast algoritmisku risinajumu jau ieprieks
aprakstitajam uzdevumam, lai panaktu, ka robots parvietojas atbilstosi kustigajam gaismas avotam,
vienlaikus ieverojot noteiktu distanci no ta?

Robots ir apstajies un gaida noteiktu nosacijumu izpildi: 1) Gaismas avots pietuvojas 2) gaismas
avots ,,pabrauc” garam un attalinas.

1. lielumu diapazons: Veiciet apkart§jas gaismas daudzuma diapazona mérijumus, kad gaismas
avots (t.1. lukturitis) ir nekustigs:

2. lielumu diapazons: Nosakiet apkartéjas gaismas daudzuma diapazonu, kad gaismas avots
tuvojas robotam:
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3. lielumu diapazons: Nosakiet apkartéjas gaismas daudzuma diapazonu, kad gaismas avots
attalinas no robota:

Scenarijs. Izt€lojieties, ka robots ir apstajies un $ada stavokli tas gaida lidz notiks izmainas
apkartgja vide. Ja robota noméritais apkartéjas gaismas daudzums atbilst 1. diapazonam, tad robots
paliek nekustigs, ja apkart€jas gaismas daudzums atbilst 2. diapazonam, tad tas parvietojas
atpakalgaita, savukart, ja apkartgjas gaismas daudzums atbilst 3. diapazonam, tad robots parvietojas
uz priekSu. Paturiet prata, ka katra situacija robotam biitu javeic parbaude vai ta noméritais
apkart€jas gaismas daudzums atbilst kddam jaunam veértibu diapazonam.

Piezime: Dotais, dal€jais risinajums ir veikts izmantojot $adus atSkirigo stavoklu veikto mérijjumu
lielumus (jusu lielumi var atskirties).

¢ Robots ir apstajies un neveic nekadas darbibas: 20 < lielums < 40

e Robots parvietojas atpakalgaita: lielums > 40

e Robots parvietojas uz prieksu: lielums < 20

Paturiet prata, ka Sie ir tikai ilustrativi lielumi un jums pasiem eksperimentala cela ir jaatrod tadi
lielumi, kas atbilst jiisu gadijumam un apstakliem.

Dalgjais risinajums:

S 4 ! Oge < Ugs =
‘ O o5 @)
) ! =
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10. Uzdevums. Iztelojieties, ka tagad gaismas avots parvietojas apkart robotam.

Vai ieprieks€ja uzdevuma iegiitais risinajums ir pielietojams ar $ada situacija? Apspriedieties ar
saviem grupas biedriem un aprakstiet metodologiju, lai panaktu, ka robots visu laiku pagrieztos
preti gaismai.

11. Uzdevums. Vai varat atrast algoritmisku risinajumu iepriek$ aprakstitajam uzdevumam? Lai
atrastu risindjumu varat izmantot talak aprakstitos funkciju blokus. Katram blokam ir dots iss ta
funkcionalitates apraksts. Atbildot uz talak uzdotajiem papildjautajumiem jums biis vieglak nonakt
pie gala atbildes.
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Robots gaida Iidz bridim, kad apkartgjas
gaismas lielums ir mazaks neka noteiktais
slieksnis. Saja gadijuma mazaks par 40.

e~ r4 | 40 & # { L Aktualais apkartgjas gaismas mérijjuma lielums
—_— ' tiek ierakstits ka mainigais ar nosaukumu light
(gaisma)
Robots atsauc/izmanto mainiga light lielumu
|
= IE
EE

Wy <

COIReE m

numeric value

logic value

Pasreiz€jas apkartgjas gaismas lielums tiek
salidzinats ar sagaidamo lielumu vai noteikto
slieksni. Rezultats var tikt izteikts ka logiskais
lielums (patiess-nepatiess) vai arT ka skaitlisks
lielums (t.i. paSreiz€jais apkartéjas gaismas
daudzuma lielums).

11.1. Kurs bloks ir jaizmanto, lai liktu robotam griezties uz vienu pusi?

11.2. Vai spgjat likt robotam veikt pasreizéjas apkartéjas gaismas mérijumu un griezties
pretéja virziena gadijuma, ja paSreizéjas apkartejas gaismas meérijums ir vajaks (mazaks)
salidzinajuma ar ierakstito lielumu (mainiga light lielums)?

11.3. Dotaja attela ir redzamas risinajuma dalas, tacu butiskakas dalas ir atstatas
neaizpilditas. Izmantojot zemak attelotos apaks solus, vai spgjat likt robotam griezties viena
virziena ta, lai tas sekotu gaismas avotam un veikt atgriezenisku darbibu, proti, griezties
pretéja virziena gadijuma, ja gaismas avots neatrodas uz to pusi?

{ | | @al 40{;] ,#‘ 6 -s00] 15|20 [ ]

o1 |

4y
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xdibu?
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2 gaismas sensori un 1
gaismas avots

Parvietojiet gaismas avotu un spidiniet
gaismu no dazadam pozicijam, un
parbaudiet  katra sensora uztvertos apkartgjas
gaismas lielumus.

Gaismas avota | A sensora uztvertais | B sensora uztvertais | Abu sensoru uztverto
novietojums apkartgjas  gaismas | apkartgjas = gaismas | lielumu starpiba

lielums lielums

Gaismas avots ir starp
abiem gaismas
sensoriem (ka att€la)

Gaismas  avots ir
novirzits nedaudz pa
labi un pagriezts par
gandriz 10 gradiem

Gaismas avots ir
novirzits nedaudz pa
Kreisi un pagriezts par
gandriz 10 gradiem

Gaismas  avots ir
novirzits pa labi un
pagriezts par gandriz
30 gradiem

Gaismas  avots ir
novirzits pa labi un
pagriezts par gandriz
45 gradiem

Gaismas  avots ir
novirzits pa labi un
pagriezts par gandriz
90 gradiem

Gaismas  avots ir
novirzits pa kreisi un
pagriezts par gandriz
45 gradiem
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Gaismas  avots ir
novirzits pa kreisi un
pagriezts par gandriz
90 gradiem

Drosi
eksperimentgjiet arT ar citiem novietojuma variantiem un piefiksgjiet iegiitos rezultatus

Kada uztverto lielumu amplitiida robots neveic nekadas darbibas?

Kad robotam biitu jauzsak griezties pa kreisi?

Kad robotam biitu jauzsak griezties pa labi?

Vai izmantojot eksperimentu novérojumus varat noformulét algoritmisku risinajumu?
Lidzigi ka ieprieks jums tiek dotas daZas risinajuma dalas, tacu daZas dalas ir jaaizpilda jums
paSiem. Zemak ir doti risinajumam noderigi funkciju bloki ar Tsu to funkcionalitates
paskaidrojumu.
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Amplitidas bloks sanem skaitli un atgriez
logisko lielumu ,,patiess”. ja skaitlis ietilpst
noraditaja amplituda.

e

The input of a numeric value

The "inside"
option is active
Salidzinat bloks sapem divus skaitlus un
JD@ a b = _ql. atgriez logisko lielumu ,,patiess”, ja skaitli
> r;|_l atbilst izveéletajam salidzinajumam. Saja

— gadijuma, ja a ir lielaks par b.

Not Equal To

=
> Greater Than
=

Greater Than or Equal To

< Less Than or Equal To

Zemak ir doti dal€ji risinajumi. Proti, daZas risinajumu dalas ir atstatas neaizpilditas un
daZus lielumus ir nepiecieSams pielagot. Vai spejat pabeigt algoritmisko risinajumu?

=
& NN~ -Q 3
aolp " de

X |

Risinajuma 1. dala
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Risinajuma 2. daja

Papilduzdevums: Vai varat atrast vél kadu risinagjumu iepriek$§&jam uzdevumam izmantojot
»augstakas matematikas” bloku, lidzigi ka 8. uzdevuma, tacu Soreiz risinajuma ieklaujot abus
sensorus?

leteikumi
e kontrolgjiet robota grieSanos pamatojoties uz starpibu starp abiem apkartgjas gaismas
merfjumiem;

e lieciet robotam griezties uz to pusi, kurd ta sensors uztver lielaku apkart€jas gaismas
daudzumu, lai noturétu gaismas avotu pa vidu, attieciba pret abiem sensoriem.
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6. Darba lapa ,,SLALOMA” PROJEKTS

1. Uzdevums. Saja projekta robots attélo slépotaju, kur§ veic slaloma sléposanas distanci. Slaloms
ir kalnu slépoSanas un kalnu snovborda disciplina, kura sportists slépo starp stabiniem vai vartiem.
Slépotajs ievero noteiktu marSrutu, lai pamiSus varietu pa kuru pusi tas apbrauc sarkanos un zilos
stabinus. Timekli atrodiet informaciju par slaloma slépoSanas sacensibam un ka slépotaji veic
slaloma nobraucienus. Interesantako informaciju prezentgjiet klasei, paradiet jusu iecienitakos video
materialus, kur redzams ka slépotaji veic savus slaloma nobraucienus.

2. Uzdevums. Izmantojot iztéli, izdekorgjiet savu robotu ta, lai tas izskatitos péc kalnu slépotaja.
Izveidojiet simulétu slaloma trases maketu uz sava darba galda vai gridas. To ir viegli izdarit
novietojot robota cela dazus SkerSlus, pieméram, mazas pudeles, starp SkerSliem atstajot vienadu
attalumu.

3. Uzdevums. Uzbuvgjiet RileyRover robotu, tam biitu jaspéj griezties un apgriezties.

4. Uzdevums. Robotam ir japarvietojas uz priekSu, $kér§lu virziena, un, sasniedzot kadu skérsli tam
tas ir jaapbrauc pamiSus pa labo vai pa kreiso pusi. Apbraucot ieprieks§ noteiktu Skérslu skaitu
robotam ir jaapstajas.

Kads sensors ir nepiecieSams uzdevuma izpildei?

NepiecieSams uzstadit sensoru.

Uzstadiet robotam atbilstoSo sensoru.

leteikums: Novietojiet sensoru ta, lai tas péc iesp€jas labak sp&tu uztvert skérslus.

5. Uzdevums. Saciet programmét savu robotu ta, lai tas apbrauktu tikai vienu $kérsli. Turpiniet
savus izméginajumus lidz jums izdodas. Ar saviem vardiem aprakstiet savu programmeéSanas
risindjumu talakai diskusijai.

leteikums: Sakotngji lieciet robotam apbraukt Sk&rsli parvietojoties pa perpendikulariem
segmentiem.
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leteikums: Mgginiet sasniegt to pasu rezultatu robotam veicot rinkveida kustibu, parvietojoties tada
ka pusapli.

6. Uzdevums. Tagad jusu robots ir gatavs meginat izbraukt slaloma starp $kérSliem! Izmantojiet
iepriek$¢jo uzdevumu risinajumus, lai liktu robotam parvietoties SkeérSlu virziena un, kad tas
Skérslim ir pietiekami tuvu, tad robotam tas ir jaapbrauc pamisus pa labo vai kreiso pusi. P&c
ieprieks noteikta SkérSlu skaita apraukSanas robotam ir jaapstajas.

leteikums: Iesp&jams, ka $aja programma jums biis nepiecieSams izmantot Biila stavokla mainigo,
kas nosaka, ka gadijuma, ja robots ir Skérsli apbraucis pa labo pusi, ja mainigais ir patiess vai pa
kreiso pusi, ja mainigais nav patiess, tad peéc katra atkartojuma mainigais tieck nomainits uz pretgjo.
Ja nepiecieSams, paliidziet skolotaja palidzibu.

7. Uzdevums. Savienojiet izvietotos Skérslus ar taisnu melnu Iiniju. Atrodiet risindjumu, kas liktu
robotam autonomi atiestatities uz sakotn&ja cela taisnes péc katra skér§la apbraukSanas, izmantojot
jau iepazito brauksanas pa liniju programmu.

leteikums: Iespgjams, ka uzdevuma izpildei blis nepiecie$ams robotam uzstadit krasu/gaismas
sensoru, lai tas sp€tu uztvert virsmas atstarotas gaismas daudzumu.

Aprakstiet risindjumu ar saviem vardiem.

8. Uzdevums. Kopa ar grupu sagatavojiet isu prezentaciju visai klasei par saviem risinajumiem.
Kritiski atskatieties uz paveikto un sasniegto, uz skolotaju un citu klasesbiedru izteiktajiem
ieteikumiem. P&c prezentacijas pierakstiet savu personigo pieredzi §1 projekta laika sava
dienasgramata.
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7.Darba lapa:
Kas tas ir par skaitli?

1. Uzdevums. Iepérkoties kada lielveikala noteikti bsiet
pamanijusi, ka pardev€js izmanto skeneri, lai tas
automatiski nolasitu katra grozina esos$a produkta svitru
kodu. Noteikti biisiet arT ieverojusi uz precém uzdrukatos

vai uzlimétos svitru kodus, I1dzigus ka redzams attgla.

Sadalieties grupas un izrunajiet:

e Ka svitru koda skeneris nolasa svitru kodu? z
e Kadas ir svitru koda izmanto$anas priekSrocibas? ‘
3

e Vai spgjat nosaukt kadu citu aplikaciju, iekartu, kas
nolasa redzamos attelus?

2. Uzdevums. Uz darba galda vai uz gridas izgatavojiet uz
papira lapas svitru kodu, lidzigi ka redzams attéla.

leteikums.

Uzzimgjiet tabulu ar vienada augstuma rindinam un dazasno ()
tam aizkrasojiet melnas. Pirmajai rindinai vienmér ir jabut

melnai, jo ta tiek izmantota sinhronizacijai. Par&jas rindinas tiek
nolasitas sekojosi, balta — 0, bet melna — 1. Lidz ar to tiek nolasits
binars skaitlis, pieméram, 1001011.

Kads sensors ir nepiecieSams uzdevuma izpildei?

NepiecieSams uzstadit sensoru. ,

Uzstadiet robotam nepiecieSamo sensoru.

leteikums. Uzstadiet sensoru ta, lai tas spétu péc iesp&jas labak
nolasit uz gridas esoSo svitru kodu.

4. Uzdevums. Nosakiet noteiktu zemu motoru pieliktas jaudas
lielumu un uzturiet $o lielumu konstantu. Cik ilgs laiks robotam
nepiecieSams, lai veiktu jiisu uzzimétas rindinas augstumu?

Pierakstiet savu risinajumu.

Laiks jeb T = .

5. Uzdevums. Ka ieprogrammét robotu ta, lai tas nolasitu 4 secigas svitru koda dalas? Apspriediet
$0 jautajumu un iesp&jamos risinajumus grupa, ar saviem vardiem, pierakstiet grupas piedavato
risindjumu.

leteikums. Kad krasu sensors uztver pirmo pareju no balta uz melno, ir zinams, ka taja bridi sakas
pirma sinhronizacijas rindina. Nemot véra, ka visas svitru koda (tabulas) rindinas ir vienada
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augstuma, cik ilgs laiks robotam nepiecieSams, lai krasu sensors atrastos pa vidu pirmajai koda
(tabulas) rindinai, lai tas sp&tu noteikt vai ta ir balta (0 bits) vai melna (1 bits)?

6. Uzdevums. Jisu uzdevums ir likt robotam pazinot par nolasito bitu (1 vai 0).

leteikums. Izmantojiet skanas bloku un LEGO Skanas (Sound) failus, lai att€lotu nulle un viens.
7. Uzdevums. Lieciet robotam vizuali att€lot nolasito bitu. Izmantojiet Displeja bloku.

Kopa ar grupu sagatavojiet 1su prezentaciju visai klasei par saviem risinajumiem. Kritiski
atskatieties uz paveikto un sasniegto, uz skolotaju un citu klasesbiedru izteiktajiem ieteikumiem.
P&c prezentacijas pierakstiet savu personigo pieredzi $1 projekta laika sava dienasgramata.
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8. Darba lapa:
BUT VAI NEBUT?

1. Uzdevums. Sadalicties grupas un sagatavojiet isu, teatralu
scenariju izradei, kura robots atveido aktivu t€lu ka galvenais
varonis, dziedatajs vai teicgjs.

Kopa ar grupas biedriem uzvediet $o 1so izradi kopa ar robotu,
kas spéleé savu lomu, ko tam biisiet uzticgjusi.

2. Uzdevums. Uz galda vai uz gridas izveidojiet vides, kura,
atbilstosi scenarijam, darbosies jiisu robots, maketu.

3. Uzdevums. Izmantojiet EV3 programmatira iestradato riku,
lai sagatavotu specialus skanas klipus, kurus augSupieladét robota sisteéma, lai tas varétu atbilstosi
scenarijam atskanot $1s skanas sp€lgjot savu lomu.

leteikums. Ejiet uz Tools/Sound Editor, $aja sadala jums bus iesp&ja ierakstit un redigét paSiem
savus skanas failus. Redigétie skanas faili var tikt saglabati uz datora un vélak tikt izmantoti Skanas
bloka.

4. Uzdevums. Sagatavojiet jau ierasto tribota struktiiru un izmantojiet robotu ka aktieri.
Sagatavojiet un izdekorgjiet robotu ta, lai tas atgadinatu uz skatuves esosu aktieri.

5. Uzdevums. Izstradajiet metodologiju, lai istenotu scenarija paredzétas darbibas ar robotu
galvenaja loma.

Ka sinhronizet robota darbibas ta, lai teatralas darbibas rit€tu parliecinosi?

Apspriediet grupa iesp&amos veidus un Iidzeklus ka varétu likt robotam spélét savu lomu.
Pierakstiet risindjumu ar saviem vardiem.

6. Uzdevums. Ka izmantot krasas ka komandu kodu, lai kontrolétu robota uzvedibu?

Kadu sensoru nepiecieSams uzstadit?

NepiecieSams uzstadit sensoru.

Uzstadiet robotam atbilstoSo sensoru.

leteikums. Uzstadiet sensoru ta, lai tas péc iesp&jas labak var&tu noteikt krasas.
Pierakstiet risindjumu ar saviem vardiem.

7. Uzdevums. Ka, izmantojot kluca pogas ka komandu kodu ir iesp&ams kontrolét robota
uzvedibu? Apspriediet So jautdjumu grupa un pierakstiet savu risinajumu ar saviem vardiem.
leteikums. Izmantojiet kluca Pogu bloku.
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8. Uzdevums. Sim uzdevumam ir nepiecie$ami divi roboti. Savienojiet tos, izmantojot Bluetooth
bezvadu savienojumu. Izmantojiet So savienojumu, lai roboti cits citam siititu/sanemtu zinojumus
un savstarp€ji sinhroniz&tu savu uzvedibu.

leteikums. Izmantojiet Zinojumu bloku.

Kopa ar grupu sagatavojiet isu teatralu uzvedumu visai klasei ar savu robotu/-iem. Kritiski
atskatieties uz paveikto un sasniegto, uz skolotaju un citu klasesbiedru izteiktajiem icteikumiem.
P&c prezentacijas dienasgramata ierakstiet savu personigo pieredzi $1 projekta laika.



ROBOESL Project <E30-funded gy the
rasmus+ Frogramme * x
BOESL  2015-1-1T02-KA201-015141 of the European Union il ErasmUS +

9. Darba lapa:
WALL -E

1. Uzdevums. Misdienu pasaule, it ipasi blivi apdzivotas vietas,
ikdienas saskaras ar atkritumu apsaimniekoSanas gritibam, kuras
nakotné varetu klit vel aktualakas. ASV iedzivotaji gada laika sarazo
gandriz 400 miljonus tonnu cieto atkritumu, tacu atkartotai parstradei
nodod mazak neka treSo dalu no §1 apjoma. Izgaztuves tiek pilditas
tados tempos, ka tiek spekuléts, ka Ilidz 2017.gada beigadm
Apvienotaja Karaliste varétu sakt trukt izgaztuvju platibas!

Kada ir konsumerisma loma saistiba ar cilvéka atstato ietekmi uz
dabu?

Statistikas dati liecina, ka atkritumu savakSana ir viens no bistamakajiem
darbiem pasaulé. Ka roboti var palidzet atkritumu apsaimniekosana?
Sadalieties grupas un diskutgjiet par Siem jautajumiem un esiet gatavi
aizstavet savu viedokli klases plenarsedg.

2. Uzdevums. Vai varat izstradat atkritumus savacoSu robotu? Robotam ir
jaseko melnajai Iinijai lidz tas sava cela sasniedz kadu priekSmetu
(atkritumus), vienlaikus turpinot kustibu, robotam
priekSmets ir jasatver un japarvieto nost no cela.
PriekSmeti (atkritumi) var but, pieméram, mazas
dzérienu pudeles vai skardenes.

Uz galda vai gridas, atbilsto$i scenarijam, izstradajiet
vides, kura robots darbosies, maketu.

Kads sensors ir nepiecieSams, lai robots spétu uztvert
priekSmetus?

Kads aprikojums robotam ir nepiecieSams, lai tas spetu
satvert un parvietot priekSmetus? Paradiet savu
risindjumu pargjai klasei.

3. Uzdevums. Ieprogrammgjiet robotu ta, lai tas sekotu melnajai Iinijai, vienlaikus, lai tas sp&tu
uztvert tam prieksa esoSu Skersli un satvert So priekSmetu un parvietot to mala.

Pierakstiet risinagjumu saviem vardiem.

Eksperimentgjiet ar savu izstradato programmeésanas risinajumu lidz jums izdodas sasniegt izvirzito
merki.

leteikums. Pajautajiet skolotajam ka panakt, lai robots pietickami dros$i satvertu priekSmetu, lai
spetu  to parvietot to mald. Robotam
nepiecieSams uzstadit satverSanas sisttmu ta
priekSdalas augstakaja punkta. SatverSanas
sisttmu darbina vid€ja izméra motors, kas
atrodams jiisu EV3 komplekta.

Atstajiet  satveréju  pilniba  atvértu  un
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eksperimentala cela noskaidrojiet kadu apgrieziena lenki ir javeic motoram, lai satvergjs tiktu
pietickami aizverts, t.i., pietieckami, lai satvertu priekSmetu, tacu ne tik daudz, lai raditu motora
parslodzi. Veiciet atbilstoSu vidéja motora programmesanu.

leteikums. Robotam ir vieglak veikt So uzdevumu, ja tas sp&j vienmerigi un precizi sekot melnajai
Iinijai. Pajautajiet skolotajam ka panakt, labaku, precizaku robota kustibu tam sekojot melna-balta
robezai.

4. Uzdevums. Izméginiet dazadus robota darbibas vides maketa izvietoto priekSmetu izvietojumus.
Ka, lai robots tos katra reiz€ spgj uztvert, satvert un parvietot mala?

Kopa ar grupu sagatavojiet Tsu paraugdemonstréjumu Visai klasei ar savu robotu. Kritiski
atskatieties uz paveikto un sasniegto, uz skolotaju un citu klasesbiedru izteiktajiem ieteikumiem.
P&c prezentacijas dienasgramata ierakstiet savu personigo pieredzi §1 projekta laika.
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10. Darba Iaga:
DODIET PRIEKSROKU

1. Uzdevums. Ikdiena itin biezi rodas nesaskanas starp divu
transportlidzeklu vaditajiem, jo to paredzétas cela trajektorijas
krustojas kada cela posma. Visparigais princips, kas nosaka,
kurs no tiem drikst braukt pirmais tiek saukts par prieksroku.
Kam ir priekSroka? Kam ir tiesibas izmantot cela posmu par
kura izmantoSanu radu$as nesaskanas un kam ir jagaida savu
kartu?

Kapeéc ir butiski visiem satiksmes dalibniekiem ievérot
priekSrokas noteikumus?

Sadalieties grupas un diskutgjiet par Siem jautdjumiem un esiet gatavi aizstavéet savu viedokli klases
plenarsede.

2. Uzdevums. Uz galda vai uz gridas izveidojiet
vides maketu, kas att€lo krustojumu. Sagatavojiet
divus tribotus, kas att€los krustojuma braucoSus
transportlidzeklus.

3. Uzdevums. Abi roboti gandriz vienlaicigi
sasniedz celu krustojumu. Saja bridi katrs robots
apstajas un parbauda apkartgjo situaciju. Ka panakt,
ka robots sp& noteikt otra robota klatbitni
krustojuma? Kadu sensoru nepiecieSams uzstadit?
Pierakstiet savas idejas.

4. Uzdevums. Ka ieprogrammét, lai roboti ievérotu ,labas rokas principu”
leteikums. Robotam krustojuma biitu japagriezas nedaudz pa labi un jauzgaida, lidz tas noteikta
attaluma neko neuztver.

Pierakstiet risinajumu saviem vardiem.

5. Uzdevums. Biezi vien vaditaji signalizg cits citam, tadéjadi vienojoties par priekSrokas dosanu.
Ka panakt, lai roboti dartu ta pat?

leteikums. Izpétiet Zinapmainas bloka darbibu un eksperimentgjiet ar zinapmainu starp abiem
robotiem.

6. Uzdevums. Pienemsim, ka viens no robotiem ir neatlickamas mediciniskas palidzibas (,,atra
palidziba) automasina, lidz ar to, tam vienmér ir priekSroka. Ka panakt, ka laika kameér atra
palidziba Skérso krustojumu, otram robotam butu blok&ta sp€ja iebraukt krustojuma, kamér taja
atrodas atra palidziba?

leteikums. Atra palidziba var nosiitit zinojumu ,,brivs”, kad ta ir izbraukusi no krustojuma. Otram
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robotam ir jagaida lidz tas sanem zinojumu ,,brivs”, lai iebrauktu krustojuma.

7. Uzdevums. Modelgjiet citas situacijas, kas var€tu rasties krustojuma. Kadi prieksrokas noteikumi
ir attiecinami katra situacija? Lieciet robotiem drosi izbraukt krustojumu, ieverojot attiecigos
prieksrocibas noteikumus.

Kopa ar grupu sagatavojiet Tsu paraugdemonstréjumu visai klasei ar savu robotu. Kritiski
atskatieties uz paveikto un sasniegto, uz skolotaju un citu klasesbiedru izteiktajiem ieteikumiem.
P&c prezentacijas dienasgramata ierakstiet savu personigo pieredzi ST projekta laika.



