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ROBOTICA EDUCATIVACONIL KIT
LEGO° EV3

Comandare il nostro Robot!

Come failnostrorobot a sapere che lavoro deve fare? Facile! Glielo diciamo
noi!l Piu concretamente, siamo noi a dare delle istruzioni al robot che,
eseguite correttamente e nell'ordine da noi stabilito, portano al
completamento del suo compito. L'inisieme dei comandi e delle istruzioni
utili per il raggiungimento di un determinato scopo si chiama Algoritmo .

Tuttavia, non basta soltanto pensare all’algoritmo che il nostro robot deve
eseguire, ma e necessario communicarglielo in un linguaggio comprensibile
peril suo “cervello” (cioe, il suo computer).

ILproblema e che i computer non “parlano” né italiano, né inglese, né
nessuna lingua umana, loro capiscono solo il linguaggio macchina
(composto da 0 e 1) che pero per noi e molto difficile! Per risolvere questo
problema, gliingegneri hanno inventatoilinguaggi di programmazione, che
sono dei linguaggi con una difficolta che sitrova a meta tra quella dei
linguaggi naturali (quelli umani) e quella dei linguaggi macchina.

Ilprocesso discrittura diun algoritmo in un linguaggio di programmazione,
si chiama programmare. Nel caso deirobot LEGO® EV3, useremo un
linguaggio di programmazione grafico.

! Il termine Algoritmo deriva della trascrizione latina del nome del matematico persiano
al-Khwarizmivissuto nelIX secolo D.C., e considerato uno dei primi autori ad aver fatto
riferimento a questo concetto scrivendo il libro "Regole diripristino e riduzione".



https://it.wikipedia.org/wiki/Al-Khwarizmi
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Interfaccia di Programmazione dei Robot LEGO® EV3

Per programmareirobot LEGO® EV3 c’e bisogno di un computer o di un
tablet per poteristallare l'interfaccia grafica di programmazione EV3.
Questaci consente ditrascinare dei blocchi di programmazione all'interno
diun’area di programmazione.Inoltre, unavolta collegato il robot al
computer (o altablet), & anche possibile caricare il programma sul robot,
cliccando la freccia in giu nella parte inferiore destra dell'interfaccia EV3. In
questo modo, il robot potra seguire le nostre istruzioni e fareilavoriei
compiti che noi vogliamo!

I Progetto attualmente aperto I

I Programma attualmente aperlo]
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[CFEEFE un nuove programma I

Areadiprogrammazione

Scaricaprogramma alrobot

Blocchi di programmazione Informazione Hardware
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| blocchidi programmazione

ILlinguaggio di programmazione dei robot LEGO® EV3 e di tipo grafico, cioe
vuol dire che non c’e bisogno di scrivere le istruzioni del nostro algoritmo (al
contrario di altri linguaggi come Python, Java o C), ma e sufficente collegare
dei blocchiche le rappresentino.

Cisono le seguenti 6 categorie di blocchi:

Blocchidi Azione

Blocchidi Controllo di Flusso
Blocchidi

BlocchidiDati

Blocchi Avanzati

Blocchi

Missione 1: Muoviti Robot!

Istruzioni:

1.

2.

o~

. Seleziona la potenza dei motori
P 4] 5

Trascina allinterno dell'Area di Programmazione il blocco “Move Tank”
Collegail blocco appenatrascinato al
blocco di Start
Selezionaimotorigiustida muovere
all'interno del blocco Move Tank
Seleziona untipo di movimento:

a. Continuo

b. Peruncertonumero disecondi

c. Peruncertonumero di gradi
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d. Peruncertonumero dirotazioni —_

Collegail Robotacceso al PC

. Scaricail programma al Robot
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8. Eseguiil programma nel Robot e guarda come si Blocco Move Tank
muove!

Missione 2: Girati Robot!

Cosa succede se la potenza dei motoridel robot non é la stessa? In altre
parole, cosa succede se un motore simuove ad una velocita diversa
dellaltro?

In questa missione impareremo come fare girare i nostri robot. Un robot puo
fare 3 tipi di giri:

Giridel Robot
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ILprimo e il pi semplice dei giri che puo fare un robot e si chiama “Gradual

Turn”. Consiste in un giro ampio nel quale entrambe le ruote del veicolo
robotico simuovono nello stesso senso (a diversa velocita); quanto piu
piccola e la differenza di velocita frai due motori delle due ruote, tanto piu

largo e ampio saraiil giro.

Il secondo tipo di giro si chiama “Swing
Turn”, e consiste inun giro nel quale una
delle due ruote rimane ferma, cioe la
velocita del suo motore uguale a zero.
Questo giro descrive un cerchio conun
raggio uguale alla distanza fra le due ruote
delrobot.

o SFIDA:Riesciagirareilrobotdi180°?

ILterzo tipo di giro sichiama “Point Turn” e
consiste in un giro nel quale entrambe le
ruote del robot simuovono /n sensiopposti
e adiversa velocita. Questo giro descrive un
cerchio piu piccolo rispetto agli altri giri.

Quale e il raggio del cerchio che descrive il
Point Turn?

Swing Turn

Point Turn

e SFIDA: Muoviiltuo robot descrivendo un quadrato dilato Tm.
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Missione 3:Ripetendo conilLoop!

Quando siprogetta un algoritmo, a volte, € necessario ripetere una stessa
azione per un certo numero divolte. Per fare cio, potresti pensare di mettere
tanti blocchiidentici nel tuo programma, ma questo non e ilmodo migliore
per ripetere un’azione perché non solo e noioso, ma consuma memoria,
risorse e puo portare a errori.

Ilmodo migliore per ripetere
un'azione o una serie di azioni e
usandoilloop, che non é altro che
un blocco specializzato che ripete
altricommandi per un certo
numero divolte.

ILloop € un blocco che assomiglia
una cornice al cuiinterno si
possono inserire altriblocchidi
istruzioni. Tutto quello che sitrova
dentro la cornice verra ripetuto per un certo numero ditempo (loop basato
sutempo) o per un certo numero divolte (loop basato su un contatore) o
finché non accadano certe condizioni (loop basato su condizioni).

Blocco Loop
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Eseguiil seguente programma per riprodurre un suono dieci volte:

Azioniche siripetono

I Numerodiripetizionl ]

,@ = O .|I| P"

m ‘GS| 1 |100[ 0
‘.___/

Esempio di Loop: Suono ripetuto 10 volte
e SFIDA:Usandoilblocco Loop, programmailtuo robot per fareiil

seguente percorso:

Percorso perla SFIDALOOP

e SFIDA:Usandoilblocco Loop, programmailtuo robot per girare sul
posto (point turn) persempre.
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Missione 4:Decidendo con gli Switch!

Facciamo decisioni tuttiigiorni, anche senza rendercene conto! Per
esempio, se vediamo il semaforo rosso, allora ci fermiamo. Se ho fame,
allora mangio qualcosa. Il nostro cervello si fa costantemente domande del
tipo: “Se X condizione e vera, allora faccio una cosa. Altrimenti, ne faccio
un‘altra”.

Questo tipo didomande “Se ... Allora” che ci permettono di fare decisioni, in
programmazione si chiamano condizionali. | condizionali sono molto utili
perché permettono anche al cervello del robot di porsi delle domande e di
decidere, inbase alla loro risposta, le azioni da intraprendere. Per esempio,
seilnostro robot sta andando avanti, sarebbe molto utile fargli chiedere ogni
tanto se c’@ un'ostacolo. In questo modo: “Se c’eé un ostacolo davanti, allora
fermati. Altrimenti, continua ad andare avanti”. Le domande che il robot si
pone devono essere sempre a risposta chiusa: cioe Sl o NO.
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ILlinguaggio di programmazione
LEGO® EV3 cipermette diusarei
condizionalitramite un blocco
chiamato Switch. Questo blocco
e composto da una condizione e
da due scatole, che possono
contenere altriblocchidi
programmazione al lorointerno.
La scatola superiore (segnata da
un tick) contiene le istruzioniche
devono esere eseguite se la
condizione viene soddisfatta
(risposta positiva), mentre la
scatolainferiore (segnatadauna
X) contiene le istruzioni che
devono essere eseguite nel caso
contrario (quando la condizione
non e vera).
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e NON soddisfatta J
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Blocco Switch

Vediamo in azioneil blocco Switch mediante il seguente esempio:
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Esempio di Switch

Nell'esempio precedente il cervello del robot si pone questo condizionale:
“Se qualcuno premeil sensore di contatto, allora fermo ilmotore Ae
riproduco un suono. Altrimenti, muovo il motore A”. In altre parole, questo
programma muove il motore se nessuno tocca il sensore di contatto, perché
se lositoccail motore sifermaeil robot emette un suono.

e SFIDA:Riesciafarein modo cheilrobot abbiail comportamento
dell'esempio precedente per sempre?

e SFIDA:Riesciafarein modo cheilrobot abbiail comportamento
dell'esempio precedente quando il sensore di ultrasuono rileva un
ostacolo ameno di 50cm?
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