Конспект внеурочного занятия по робототехнике
[bookmark: OLE_LINK1][bookmark: OLE_LINK2]по теме «Использование датчиков цвета и освещенности в алгоритме движения робота по черной линии».
Рыбакова Татьяна Сергеевна, учитель информатики и ИКТ МБОУ СОШ № 1 им. Г.К. Нестеренко муниципального образования Каневской район
Цель работы: Создание алгоритма движения робота EV3 по черной линии.
Задачи:
1. Формирование навыков работы с датчиками цвета и освещенности конструктора LEGO MINDSTORMS Education EV3.
2. Развитие умения программировать в среде LEGO MINDSTORMS Education EV3.
3. Воспитание личных качеств, необходимых для эффективного применения накопленных знаний и умений, в образовательной деятельности (в жизни).
Для достижения цели и решения поставленных задач необходимо сформировать у ученика следующие универсальные учебные действия:
Познавательные:
- изучение режимов работы датчиков цвета и освещенности;
- умение программировать в среде LEGO MINDSTORMS Education EV3.
Регулятивные:
- анализ результатов апробации алгоритмов движения робота по черной линии.
Коммутативные:
- объяснять принципы работы датчиков цвета и освещенности;
- словесно описывать фрагменты созданных алгоритмов движения.
Оборудование: базовый набор конструктора LEGO MINDSTORMS Education EV3, соревновательное поле с траекторией движения, готовая модель робота.
Ход работы:
Теоретическая часть
1. Устройство и принцип работы датчиков цвета и освещенности.
Датчик цвета EV3:
	Изображение датчика
	Описание

	[image: ]
	Датчик цвета — это цифровой датчик, который может определять цветили яркость света, поступающее в небольшое окошко на лицевой стороне датчика. 
Этот датчик может работать в трех режимах: в режиме «Цвет», в режиме «Яркость отраженного света» и в режиме «Яркость внешнего освещения».
Датчик цвета корректно определяет цвет или яркость отраженного света только на расстоянии 0,1 — 1 см.

	[image: ]
	В режиме «Цвет» датчик цвета распознает семь цветов: черный, синий, зеленый, желтый, красный, белый и коричневый, а также отсутствие цвета. Эта способность различать цвета может позволить роботу сортировать объекты по цвету.

	
[image: ]
	В режиме «Яркость отраженного света» датчик цвета определяет общее количество света, попадающего в датчик. Яркость света измеряется в процентах от 0 (очень темный) до 100 (очень яркий).
Когда датчик цвета находится в режиме «Яркость отраженного света», на передней панели датчика загорается красный светодиод. Если датчик находится близко к объекту или поверхности, то этот красный свет будет отражаться от объекта и затем попадать для определения в датчик. Датчик должен располагаться близко (но не касаться) под правильным углом к измеряемой поверхности для уменьшения влияния внешних источников света. Можно использовать его для измерения оттенков поверхности или объекта, поскольку более темные оттенки будут отражать меньше красного света в датчик.
Можно использовать этот режим для движения робота по черной линии на белой поверхности. При переходе датчика за черную линию светотехническое измерение будет постепенно уменьшаться по мере приближения датчика к черной линии. Это можно использовать для определения близости робота к линии.
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	В режиме «Яркость внешнего освещения» датчик цвета определяет силу света, входящего в  окошко из окружающей среды, например солнечного света или луча фонарика. Например, робот может быть запрограммирован подавать сигнал утром, когда восходит солнце, или прекращать действие, если свет гаснет.



Датчик освещенности NXT:
(при недостаточном количестве датчиков цвета EV3 в наличии, можно использовать датчик освещенности NXT)


	Изображение датчика
	Описание

	[image: https://interactiv63.ru/wp-content/uploads/2016/07/9844.jpg]
	Датчик освещенности позволяет роботу различать яркость объектов, освещенность помещения и даже различать яркость цветных поверхностей.
[image: ]



2. Алгоритмы движения робота по черной линии:
· Алгоритм «Зигзаг» с одним датчиком цвета EV3 (или датчиком освещенности NXT)
1. Проводим калибровку датчика цвета, определяем значение серого и вносим в программу.
2. Выполняем в цикле:
- если значение датчика  меньше среднего значения серого (то есть датчик оказался над черной линией), то левый мотор – 0, правый – 50;
- если значение датчика больше или равно среднему значению серого (датчик удаляется влево от черной линии), то левый мотор – 50, а правый – 0.
В этом случае датчик должен находиться слева от линии.
[image: ]
· Алгоритм «Зигзаг» с двумя датчиками цвета EV3 (или с двумя датчиками освещенности NXT) с автокалибровкой
[image: ]
· Алгоритм «Волна» с одним датчиком цвета EV3
[image: ]
· Алгоритм «Волна» с двумя датчиками цвета EV3 (с автокалибровкой) 
[image: ]
· Алгоритм программы реализации пропорционального управления для движения робота по линии на основе одного датчика цвета EV3
[image: ]
· Алгоритм программы реализации пропорционального управления для движения робота по линии на основе двух датчиков  цвета EV3
[image: ]
Практическая часть
1. Техника безопасности при работе с оборудованием.
Правила ТБ:
- включаем и выключаем оборудование только с разрешения учителя;
- укрепление датчиков цвета и освещенности на модель робота конструируем на поверхности стола (не на весу, держа в руках);
- при переносе робота из зоны конструирования в зону апробации крепко держим робота обеими руками.
2. Создание программных кодов для реализации вышеприведенных алгоритмов движения робота по черной линии.
Учащиеся делятся на две группы: 
- первая группа работает над программными кодами алгоритмов движения робота по линии с одним датчиком;
- вторая группа работает соответственно над программными кодами с двумя датчиками.
3. Апробация на соревновательных полях с готовой траекторией движения.
Выбирается один участок траектории, содержащий изгибы. Каждая группа учащихся демонстрирует написанные программные коды алгоритмов движения робота по линии на этом участке траектории с объяснением работы алгоритмы. 
Итоговая часть
[bookmark: _GoBack]Анализируются результаты заездов роботов. Выбираются наиболее эффективные алгоритмы для выполнения определенных задач, поставленных перед роботом.

Использованная литература:
1. Овсяницкая Л.Ю., Курс программирования робота EV3 в среде Lego Mindstorms EV3 / Л.Ю. Овсяницкая, Д.Н. Овсяницкий, А.Д. Овсяницкий. 2-е изд., перераб. И доп. — М.: Издательство «Перо», 2016. – 300 с.
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TEXHONOTWA EV3

Darunku EV3 \w

[DatuuK ueta

[aTuMK uBeTa — 3TO UMBPOBOV AATUMK, KOTOPHIA MOXeET
ONIPENENATS LBET WV APKOCTS CBETa, NIOCTYNAIOWIETO B HEGONbLoe
‘OKOLLIKO Ha NULIEBO/i CTOPOHE AATYVIKA, JTOT AATUMK MOXeT paboTaTh
B TPeX pasHbix PEXUMaX: B pexume «LlBeT, B pexume «FpKocTh

OTPAXEHHOIO CBETa» U B PeXUMe «FIPKOCTb BHELUHEro OCBeUIeHHR. . 1

B pexume «LIseT AaTWMK UBETA PACTIOSHAET CeMb LIBETOB: YEpHHIN,
CHHUI, SENEHBI, KENTHIA, KpacHsii, Bensii 1 KOpUUHEBHI, & Takxe
oTCyTCTBMe UBeTa. OTa COCOBHOCTL PA3NMYaTL LIBETa O3HAYEET,
4To Bauw POBOT MOXET GHITh 3AMPOTPaMMUPOBAH TaKUM 0BPaZoM,
4TOBbI OH COPTMPOBAN UBETHHIE MANY MM KyGUKH, NPOUSHOCHN
HA3BaHMA OBHAPYXEHHbIX MM LBETOB WM NPEKpalan ASHCTaNE,
YBURES KpacHii LiseT.

B pexume «fIpKOCTh OTpaXeHHoro cpeTa» AaTuMK uBeTa

OpenenseT APKOCTS CBETa, OTPAXEHHOTO OT NaMTs, Hanyaiolei
KpacHbii CBET. /\aTuMK MCTIONb3yeT WKany or 0 (04eH TemHbii) A0
100 (oueHs caeTnuil). 310 03HaUAET, 4TO Balll POBOT MOXET GbiTb
3AMPOrPaMMUPOBaH TaKyiM 0Bpa3oM, YTOBH OH ABUFaNCA N0 6enoii

NOBEPXHOCTM AO TeX Mop, Noka He ByaeT obHapyxeHa yepHaa r *
NMHUR, UM 4TOGH OH MHTEPNPETUPOBAN MACHTUPUKALIMOHHYIO
KapTOuKY C LIBETOBbIM KOAOM. i

B poxuMe «ApKOCTL BHOWHOrO OCBOWGHWR» NATYMK LBeTa
ONPeneNAeT ciny CeeTa, BXORAILETO B OKOLKO U3 OKPYXaloluei
‘CPeAy, HANPUMEP CONHENHOTO CBETA WV ny4a poHapuka. [\aTumk

(TS e e
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Datumku EV3

[aTuuk useta

AaTuMK uBeTa — 3TO UMOPOBON AATUMK, KOTOPbLI MOXeT
ONpeAenATh LBET UK APKOCTb CBETA, NOCTYMAIoWero B HeBONbILOS
OKOLLKO Ha NMLIeBO CTOPOHE AaTuMKa. DTOT AATUMK MoxeT paboTaTh
B TPeX pa3Hbix PeXuMax: B pexume «LIBeT», B pexume «ApKocTh
OTPaXEeHHOTO CBETa» U B PeXUME «APKOCTb BHEIHEr O OCBELIeHNAY.

B pexume «LiBeT™ naTuMK LiBETa Pacno3HaeT Cemb LIBETOB: YEPHbIA,
CUHUIA, 3eNeHbIN, XENTbIA, KPacHbIA, Genblit U KOPUUHEBBIN, a TakXe
oTcyTCTBMe UBeTa. ATa CrocoGHOCTL Pa3nuuaTh LIBETa O3HaYaeT,
4TO Baw poboT MOXeT BbITb 3anporpaMMMpoBaH TakuM obpasoMm,
4TOBbI OH COPTUPOBAN LIBETHBIE MAYN UM KYGUKM, NPOU3HOCUA
Ha3BaHWA OBHAPYXEHHbIX UM LIBETOB UNM NPeKpallan AeicTame,
YBUAGB KPaCHbIN LiBET.

B pexume «fApKOCTb OTpaXeHHOro cBeTa» AaTuUMK LUBeTa
onpenenseT APKOCTb CBETA, OTPAXEHHOrO OT NaMIbi, U3NYJalowel
KpacHbIi CBET. AaTUMK UCMONL3YeT WKany oT O (O4eHb TeMHBII) A0
100 (oyeHb cBeTAbIN). DTO O3HaYaeT, YTo Baw Po6oT MOXeT BbiTb
3anporpaMMUpoBaH Takum obpasom, 4tobbl oH ABUranca no 6enoit
NOBEPXHOCTU A TeX Mop, Moka He ByneT oBHapyxeHa YepHan
NVHUA, AU 4TOBI OH UHTEPNPETUPOBaN MAGHTUGUKALIMOHHYIO
KapTOUKY C UBETOBbIM KOAOM.

B pexume «ApKOCTb BHeWHEro oCBeleHWA» AATYMK uBeTa
ornpenensaeT Cuny cBeTa, BXOARALWEro B OKOLKO U3 OKpyXalolwei
CPeAbl, HaNPUMep CONHEeYHOr o CBeTa WA Nyya poHapuKa. AaTunk
ncnonbayeT wkany ot 0 (04YeHb TeMHbI) A0 100 (0YeHb CBETNbIN).
OT0 03HauaeT, YTo Bal PobOT MOXeT BbiTh 3anporpamMMUpoBaH
Takum OEPSGOM, 4TOBEI OH NOAABaN cUrHan YTPOM, KOraa BOCXOAUT
CONHLE, NN YTOBLI OH npekpatian NeVICTBMe, 6CN\W CBET racHeT.

YacToTa BbI6OPKM AaTuUMKa LBeTa cocTaBnAeT 1 Kru/c.

AnA Hanbonblein TOYHOCTU Npu Belibope pexuma «LigeT» unu
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KpacHbIi CBET. AaTUMK UCMONbL3YeT WKany oT O (O4eHb TeMHBI) A0

100 (oyeHb cBeTAbIN). DTO O3HaYaeT, YTo Baw Po6oT MOXeT BbiTb
3anporpammMupoBaH Takum obpasoM, 4Tobbl OH ABUrancA no 6enoit

MOBEPXHOCTU AO Tex Mop, noka He ByneT obHapyxeHa YepHaa ! ~§/ >

Mownpnse [ Peswerca cpsmns | A) Mposecrs scnye /] Aoasnerwe npmuesnuii

NMHWA, AN 4TOGEI OH MHTEPNPETUPOBaN MAGHTUGUKALIMOHHYIO
KapTOUKY C LIBETOBLIM KOAOM.

B pexume «ApKOCTb BHeWHEro oCBeleHWA» AATYMK uBeTa
onpeAenAeT CUNY CBeTa, BXOAALLEro B OKOWKO M3 OKpyXalolen
CPeAbl, HaNPUMep CONHEeYHOr o CBeTa WA Nyya poHapuKa. AaTunk
ncnonbayeT wkany ot 0 (04YeHb TeMHbI) A0 100 (0YeHb CBETNbIN).
OT0 03HauaeT, YTo Bal PobOT MOXeT BbiTh 3anporpamMMUpoBaH
Takum OEPSGOM, 4TOBEI OH NOAABaN cUrHan YTPOM, KOraa BOCXOAUT
CONHLE, NN YTOBLI OH npekpatian NeWiCTBMe, ©CN\V CBET racHeT.

YacToTa BbI6OPKM AaTuUMKa LBeTa cocTaBnAeT 1 Kru/c.

AnA Hanbonblein TOYHOCTU Npu Belibope pexuma «LigeT» unu
«APKOCTb OTPaXeHHOro CBeTa» NaTuMK CneayeT Aepxatb NoA
NPaBUNbHBIM YTNOM, BAM3KO K UCCNeAYeMOi NOBEPXHOCTH, HO He
Kacasch ee.

[ornonHuTeNbHaA MHPOPMaLMA NpUBeASHa B pasaene «<cnons3osaHme
[AaTuMKa LBeTa» B MeHIo «CripaBka» NporpaMMHoro obecneuenmna EV3.
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