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Vamos supor que temos um bloco NXT com um sensor de luz ligado na porta 3. Como dizemos isto ao

Enchanting?

1. Clicar no botao
“Sensores”.

2. Clicar no Botao
“Configurar Sensores>
Aparece uma caixa de
dialogo.

3. Encontra o bloco de
configuragdo do senso
de luz na faixa lateral
esquerda da caixa de
dialogo. Arrasta-o para
o “Sensor Port 3" e

4. Escolhe o tipo de
sensor de luz que tens.

Eanchadting

Enchadfing & d Arauive Editar ajuda
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or vort.s
Mede brilhos ou cores v ‘ando

0s ou cores usando
um Sensor de luz NXT |

denominado [T

SIS Sensor deluz NXT

denominado Sensor de cor NXT
Sensor de cor HiTechnic
Sensor deluzRCX

7. No fim tens novos blocos

5. Se quiseres, podes dar-lhe um nome. para usar!

(©)

http://enchanting.robotclub.ab.ca
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VAIS PRECISAR

Um bloco NXT com um sensor de toque
conectado na porta 1.

Eachadting (D

http://enchanting.robotclub.ab.

Seleciona a palete de m, e clica no botao

Configurar Sensores | [ancontra-se acima de e

todos os blocos azuis claros].

Configura o sensor de toque, como aqui:

/ Mede contactos fisicos
usando Sensor de Togue
Certifica-te de que o teu sensor de toque denominado [ITTEY

esta ligado no porto 1 do teu robot.

s

Carrega na o espera que o0 programa corra no robot.
Carrega e solta o sensor de toque. O que é que
acontece?

O gue é que acontece se alterares a nota ou a
sua duracé@o? Onde poderias usar

sortear nimero entre ) e €1) ou mudar o instrumento para ?

Sera que a nota toca durante 0.001 batidas?

PREPARAR

g

Da-lhe um nomek

CODIGO

CORRER!

AVANCAR
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NLEA ITD]STA 11C1aS

PREPARAR ;
Seleciona a palete de m, e clica no

bOtéO [Configurar SensoresJ

Configura o sensor uItrasénico.\ g

. Mede distancias usando um
Certifica-te de que o teu sensor Soricur Ullsistnion
esta ligado no porto 4 do teu robot. Ao

CODIGO

CORRER!

Carrega na - espera que 0 programa corra no

robot. -~ G &
Direciona o sensor ultrasénico para diferentes : -
objetos. O que vés no ecra?

. . . AVANCAR
Quais sdo os maiores e menores valores que vés?

Ha alguma lacuna em que nao se véem valores?
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Seleciona a palete de m , €

- lConfigurar Sensores]

botao
Configura o sensor de som.
Pinta uma nova roupa para o sprite - faz
com que seja um ponto!

| v paraw: @ v G5

.: spenid ar para deregbe

PREPARAR

clica no

Measures distance using an

Ultrasonic Sensor | named

ultrasonic sensor

CODIGO

mapaar  alvel de samn de 0T RN e deciides

de | D). D)
FES R o0 I %o B

coneta pors bairo

]
Carrega na ¥ e espera CORRERS

gue o programa corra
no robot.

Sussurrar, falar, cantar, gritar, ou
soprar no sensor de som.

Desenha um S

medidor no

fundo. Ajustar quao longe o
medidor se move para tras e
para a frente.
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Seleciona a palete de SLLEIZE e clica no botdo |tonfigurar tipe de conducio | - Gonfigura a conduco diferencial.

O robot precisa de

er em que portos
stéo ligados os
tores esquerdo e
direito para que
possa guiar!

Se disseres ao teu robot para
seguir em frente e ele andar para
trés, troca a direcéo que indicaste
na configuracdo do tipo de
conducéo.

Eachadfing

Se o teu robot tem duas
rodas, esta a usar a
conducao diferencial!

Dif ferential drive

wheel diameter: @ mm

O primeiro nUmero em relevo num
pneu da LEGO é o diametro do pneu
em milimetros. Este pneu tem de
didmetro 56

track width: cm |

left motor: Porto C |
right motor: Porto A |

motors drive paraa frente |

: 5 2
EFEL RISy

©,

“track width” é a distancia a que as
rodas estao afastadas e € medido a
partir de um sitio na roda esquerda
para o mesmo sitio na roda direita.
Aqui, medindo a partir do ponto mais
a esquerda da roda esquerda para o
ponto mais a esquerda da roda
direita, a largura entre rodas é de
cerca de 9,4 centimetros.

http://enchanting.robotclub.ab.ca
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Desen ] dCRUITYSWIaATradc

_ " _ PREPARAR
Seleciona a palete de , e clica no botao

{Configurar tipo de condugéo}

. Configura o tipo de condugdo usando as
instrucdes da carta #4. Faz com que as medidas correspondam ao
teu robot

. CODIGO

<

:
qu.obottol * seja pressionado e solto

repativ/a)

deslocar 1 cm
rodar & | ED) *

ar

-

CORRER!
Carrega na /% e espera que o programa corra no robot.
Retira o cabo USB e coloca o robot no sitio onde queres que ele
comece a andar. Carrega no botao laranja (Enter) no bloco NXT.

O robot desloca-se sobre um quadrado? (IEsta »~ @
configurado corretamente?) Atencdo que o - i
movimento nunca sera 100% preciso.

Carrega no botao laranja “enter” e no botéo cinzento escuro “exit”
no bloco NXT para parar o programa antes de o ligares novamente

Que outras formas e padrdes consegues que o robot AVANCAR
“desenhe”? Consegues que um robot desenhe um quadrado dentro de

um quadrado que esta a ser desenhado por outro robot, a velocidades
diferentes?
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. PREPARAR
> I Configurar tipo de conducio | (Vel’ Carta #4).

Mede contactos fisicos
usando Sensor de Toque
denominado

CODIGO

Configura um sensor de toque para ser
usado como para-choque.

(TP TR T para-chogque | ests pressionado?

CORRER!
Carrega na /¥ e espera que o programa corra no robot.

Retira o cabo USB e coloca o robot no sitio onde queres
que ele comece a andar. Carrega no botao laranja -~ G &
(Enter) no bloco NXT.

O robot move-se até bater em algo. Pega nele e carrega no botéo
"Enter" novamente. Ele move-se até tornar a bater em algo.

VAIS PRECISAR

Um NXT com duas rodas e um para-

choque (sensor de toque) no porto 1. AVANCAR

Consegues fazer com que o robot diga alguma coisa
quando bate na parede, tal como, “Aiii, 0 meu nariz”?

a- ?
€ 0 Cba dh 0 9 @ 0 enehanting robotelub.ab.ca Consegues desenhar olhos e fazé-los tremer?

Como farias para que o robot explorasse uma divisdo? Experimental
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Grita “vai”, e cada robot, a vez,
avanca, retrocede e avancga outra vez.

VAIS PRECISAR

1+ NXTs, cada um com duas rodas € um
sensor de som* no porto 2.
* N&o incluido com todos os cojuntos NXT.

enChamng @ http://enchanting.robotclub.ab.ca
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PREPARAR

> | Configurar tipo de condu;ﬁo] (Ver carta #4)_
m > Efonfiéuf&f Sénsoreé] Conﬁgura

um sensor de som para ouvir o comando de

Mede 5 SONOros em

INICIO. — decibéis usando
‘) Sensor de Som | denominado

sound sensor

3 1
cop1co Este efeito de onda CORRER!

funciona melhor se tiveres
uma linha com alguns robots.
O atraso de cada robot é de
cerca de 2 segundos maior
para cada robot ao longo da
linha.

Em cada robot, clica na -~
espera que o programa inicie.
Retira o cabo USB e coloca o
robot no seu lugar na linha.

A seguir, ap6s um sinal,
todos devem gritar juntos
vai”, e depois, um por um,
os robots fazem a mesma
manobra de onda!

Que outras sequéncias de movimentos podes AVANCAR

“coreografar”?

(“Coreografia” é a arte de descrever movimentos, e vem da expressado
grega que significa “escrita da danga”).
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PREPARAR
O robot segue-te e quer ficar perto > A condus3- HEERCSEER
de ti mas ndo demasiado perto. ST 5 | configurar sensore: |

Configura um sensor ultrasénico.

i

Mede distancias usando um
Sensor Ultrasénico |

denominado [T

CODIGO CORRER!

Carrega na X
espera que o programa corra
no robot. Retira o cabo USB e
carrega no botao laranja
“enter” no NXT.

Tenta afastar-te do robot. Ele

segue-te? Tenta aproximar-te.
Ele afasta-se? Ele alguma vez

fica quieto?

AVANCAR

O que é que
acontece se fizeres com que o
robot gire?

VAIS PRECISAR

Um NXT com duas rodas e um sensor Como € que dois ou mais
ultrasénico a apontar em frente. robots reagem?

Acrescenta uma cara ao robot,
faz com que “fale”, ou veste-o!

enCharmng http://enchanting.robotclub.ab.
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MITIETA 11

Seleciona a palete de £, | e clica no botdo PREPARAR
Configurar Sensores | Configura

um sensor de luz,
escolhendo o que tens.

Sensor deluz NXT Mede brilhos ou cores usando
Sensor decor N_XT _ um Sensor de luz NXT |
Sensordecor HiTechnic | SHESSSEEns
Sensor deluzRCX

CODIGO

ovtocsbbrar 0T MET pars nvhar 8 eiturs atusd

VAIS PRECISAR CORRER! , AVANCAR
Um NXT com um sensor de luz ou cor Carrega na /*¥ para que Lepzeaue
no porto 3. 0 programa corra. acontece se adicionares os
Move o sensor de luz sobre blocos de auto calibracdo?
diferentes cores e tonalidades. Tenta desenhar uma linha
. , Aproxima-o e afasta-o de uma branca sobre um fundo
EGChad(TGS @ pipuenchaning rebaicin.2b superficie. Aponta-o para uma luz. preto.



http://enchanting.robotclub.ab.ca
http://enchanting.robotclub.ab.ca

\ | \

[ D) alafla . X
» t-vJ; LJ « ﬁ:'h’il gl DLl Lal
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VAIS PRECISAR

Um NXT com duas rodas e um sensor
de luz/cor sensor a apontar para baixo.

http://enchanting.robotclub.ab.ca

CIUL E o O(

PREPARAR

> | Configurar tipo de conducio ] (Ver carta #4)_

m -> :Configurar Sensores]

Configura e nomeia o sor f |

Sensor deluz NXT
Sensor de cor NXT
Sensor de cor HiTechnic
Sensor deluzRCX

sensor de luz/cor,
escolhendo o tipo
que dispoes.

CODIGO

e

oo 4 veloodade de desloc amento e m N 'Je

T TN

Mede brilhos ou cores usando

um Sensor de luz NXT
denominado BTN

Carrega na -~ CORRER!

espera gue o0 programa corra
no robot. Retira o cabo USB,
coloca o robot em cima ou
perto da linha e carrega no
botao laranja “enter” no NXT.

Carrega no botao cinzento
escuro “exit” para parar o
robot.

O que é que AVANCAR

acontece se ajustares os
nimeros? O tipo de trilho
para seguir a linha tem
influéncia? Consegues seguir
o bordo de uma mesa? Qual é
o melhor sitio para colocar o
sensor de luz? O que farias
com um segundo ou terceiro
sensor? Desenha olhos e faz
que que olhem para a
esquerda e para a direita!
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Conducao Configurar tipo de conducio
Sensores Configurar Sensores

Encontrar um objeto préximo.

Sensor Port 4

Mede distancias usando um

Sensor Ultrasénico

O 8 olhos |

roper er A wm v hulbo v | w prwwvteniade w sl

rlad Gatrenri e

VAIS PRECISAR

Um NXT com duas rodas e
um sensor ultrasénico no porto 4.

Enchadting (1) st



http://enchanting.robotclub.ab.ca
http://enchanting.robotclub.ab.ca

0 PLANO
Se o robot nZo tiver nada melhor
[ Gatilho ]_) Atitude para fazer, vagueia pelo campo.
. Se ele vé um adversario pela

Vé limite ) > Retirar frente, entfo ataca tentando
empurrar o inimigo para fora do
Vé inimigo )=

5> Atacar campo. Mais importante, se ele
vé o limite do campo, o robot
afasta-se , num esforco de
permanecer dentro do campo.

s

oNqIY

Vaguear

PREPARAR

> | Configurar tipo de conducio ] (Ver Carta #5).
m > ;Configurar Sensores ]
Configura um sensor ultrasénico e um
sensor de luz ou cor.

Cria um conjunto de trajes para o teu
sprite, usando a ferramenta texto para
mostrar as seguintes palavras em letras
grandes, “Contagem decrescente”,
“Vaguear”, “Atacar”, “Retirar” and
“Carregar botdo para iniciar”.

m > | Criar variavel l. Cl’la
variaveis com os homes “préxima acao”,
“vé inimigo”, e “vé limite”.

€nchadhng hitp://enchanting.robotolub.ab.ca
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CODIGO CORRER!
[ varidveis |02 . Vais criar blocos com os nomes “Atacar”, -~ @ ]
“Retirar”, “Vaguear”, e “Comecar”. ~—— Carrega na -~

e~ S
5 = — programa corra no robot.

=

mudar para o traje Vaguear

colocar a velocidade de deslocamento em €0) €m. |/ - : : Retira o cabo USB cable e
arco A |raio: @) cm ! § coloca o robot no campo de

" lght sensor | beilho | |3/ E) sumo. Quando estiveres
pronto para iniciar o robot,
carrega no botao laranja
“enter” no NXT.

AVANCAR

Consegues adicionar outros
comportamentos ao robot, ou
alterar alguns ja existentes? O
o — que poderias fazer para tornar
o teu robot de sumo melhor?
Este método de programacao
funciona para outros robots?

€nchad(1n9 12B http://enchanting.robotclub.ab.ca
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