            Navn: ________________________
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Ditt robot-eventyr
10 Leksjoners plan

Aktivitetsark og Oppgaveark
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Leksjon 1 Oppgaveark 1.1 – Møt Edison 
Edison er en liten programmerbar robot som er kompatibel med LEGO produkter. 
Edison bruker sensorer og motorer til å samhandle med verden. På bildet under kan du se Edisons sensorer, knapper og brytere. Buzzer/clap detector
Opptak knapp
Stopp knapp
Start knapp 
Venstre lyssensor
Venstre infrarød LED
Venstre rød LED
Høyre lyssensor
Høyre infrarød LED
Høyre røde LED
Bli kjent med Edison’s sensorer og knapper


Start knapp – Start program
Stopp knapp – Trykk for å stoppe et program
Opptak knapp – 1 trykk = last ned program, 3 trykk = les strek-kode
Linje sporingssensor
AV/PÅ bryter 
Edison’s av-på bryter og linje-sporingssensor 

Edisons linje-sporings-sensor er satt sammen av to røde LED lamper og en lys-sensor. 
Linje-sporings-sensoren leser også spesielle strek-koder som aktiverer for-installerte programmer.EdComm programmeringskabel

	
EdComm kabelen brukes til å laste ned dine programmer til Edison. Den forbindes via hodetelefon-utgangen på din pc eller nettbrett. 
[bookmark: _Toc408300490][bookmark: _Toc417388970]Leksjon 1 Oppgaveark 1.2 – Strek-kode programmering

Lese strek-kode
1. Plasser Edison på pilen foran strek-koden
2. Trykk opptak knappen 3 ganger
3. Edison vil kjøre frem og skanne strek-kodenBeskriv hvilke handlinger roboten gjør, og hvorfor. For hver strek-kode 
___________________________
___________________________
___________________________
___________________________

___________________________
___________________________
___________________________
___________________________

___________________________
___________________________
___________________________
___________________________

___________________________
___________________________
___________________________
___________________________
___________________________







Trykk nå start (triangel) for å kjøre programmet.
Strek-kode – Klappe-kontrollert kjøring





Strek-kode – Unngå hindringer





Strek-kode – Linjesporing





Strek-kode – Følg lommelykten






[bookmark: _Toc408300491][bookmark: _Toc417388971]Leksjon 1 Oppgaveark 1.3 – Møt EdWare
EdWare er programvaren som rukes til å programmere Edison roboten.Handlingsmeny
et enkelt to-handlings program
Handling er valgt, og kan editeres 
Programmeringsområde
Handlings-egenskaper
Handling hjelpetekst
Variabler


For å bli kjent med EdWare og programmering, velg handlings-ikoner fra menyen til venstre, og dra dem inn på programmeringsområdet. Plasser ikonet mellom ‘start’ og ‘end’ knappen.
Velg en handling og juster egenskapene i handlings-egenskaper for å styre hvordan Edison skal reagere på den valgte handlingen. Bruk hjelpeteksten som rettledning når du programmerer. Alt du trenger å vite om en handling kan du finne der. Variabler vinduet er der du kan skape og se deler av Edisons minne. 
Hva er navnene på de fire hoved-handlings gruppene?
______________
______________
______________
[bookmark: _Toc408300492]______________
[bookmark: _Toc417388972]Leksjon 1 Oppgaveark 1.4 – Laste ned et testprogram

Åpne test-programmet. Filnavn: Test Program.edw (Windows location: C:\Program Files\EdWare\My Programs) Test-program

Slik som dette kan et program se ut. Edison leser hver handling etter hverandre, og gjør slik handlingen sier den skal gjøre. Pilene viser i hvilken retning og rekkefølge Edison leser programmet. I programmet ovenfor er det en sirkel, slik at programmet gjentar seg selv til evig tid, eller til batteriene er tomme. 
For å laste ned test-programmet til Edison, koble til EdComm kabelen til hodetelefon utgangen på pc’en eller nettbrettet, og skru volumet på full styrke. Koble den andre enden av EdComm kabelen til Edison som vist på bildet til høyre.
For å laste ned program, følg disse stegene:
1. Trykk Edison’s opptak (runde) knapp en gang
2. I EdWare trykk på ‘Program Edison’ knappen og deretter ‘Start Download’
3. Trykk Edison’s start (triangel) knapp for å starte programmet

Hva gjorde roboten da du trykket start knappen?
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
Kan du koble disse handlingene til handlings-ikonene i programmet? Beskriv dine tanker og ideer.
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
Hvordan flyttet programmet seg fra pc’en/nettbrettet og over til roboten?
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________

[bookmark: _Toc417388974]Leksjon 2 Oppgaveark 2.1 – Kjøre roboten fremover

Lag det følgende programmet for å kjøre Edison roboten fremover. Bruk aktivitetsarket A4, eller noen fargede teip-striper på bordet som start og mål-linjer (30cm i mellom)











Sett ‘Seconds pass’ (erstatt ?) til en størrelse time i sekunder for å få roboten til å starte bak start-linje, og stoppe 1 cm før mål-linjen.
Minimums størrelse i tid er 0.01 sekund. 
Maksimum størrelse i tid er 327.67 sekunder.
Prøv forskjellige størrelser i tid, inntil roboten kjører fremover og stopper rett foran mål-linjen.

Hva er den riktige tiden for å kjøre roboten fra start til mål?
__________
Beskriv hva roboten gjør, og hvorfor?
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
[bookmark: _Toc417388975]Leksjon 2 Oppgaveark 2.2 – Kjøre roboten bakover

Lag det følgende programmet for å kjøre Edison roboten bakover. Bruk aktivitetsarket A4, eller noen fargede teip-striper på bordet som start og mål-linjer (30cm i mellom)











Sett ‘Seconds pass’ (erstatt ?) til en størrelse time i sekunder for å få roboten til å starte bak start-linje, og stoppe 1 cm før mål-linjen.
Minimums størrelse i tid er 0.01 sekund. 
Maksimum størrelse i tid er 327.67 sekunder.
Prøv forskjellige størrelser i tid, inntil roboten kjører bakover og stopper rett foran mål-linjen.

Hva er den riktige tiden for å kjøre roboten fra start til mål?
__________
Beskriv hva roboten gjør, og hvorfor?
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
[bookmark: _Toc417388976]Leksjon 2 Oppgaveark 2.3 – Fremover og så bakover

Lag det følgende programmet for først å kjøre Edison roboten fremover, og så bakover. Bruk aktivitetsarket A4, eller noen fargede teip-striper på bordet som start og mål-linjer (30cm i mellom)






 



Sett ‘Seconds pass’ (erstatt ?) til en størrelse time i sekunder for å få roboten til å starte bak start-linje og stoppe foran mål-linjen, for deretter å kjøre bakover og stoppe foran startlinjen.
Minimums størrelse i tid er 0.01 sekund. 
Maksimum størrelse i tid er 327.67 sekunder.
Prøv forskjellige størrelser i tid, inntil roboten kjører bakover og stopper rett foran mål-linjen.

Hva er den riktige tiden for å kjøre roboten fremover og bakover?
Fremover __________ Bakover __________
Beskriv hva roboten gjør, og hvorfor?
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
[bookmark: _Toc417388977]Leksjon 2 Oppgaveark 2.4 – Hurtig fart

Lag det følgende programmet for først å kjøre Edison roboten fremover, og så bakover. Bruk aktivitetsarket A4, eller noen fargede teip-striper på bordet som start og mål-linjer (30cm i mellom)










Denne gangen endrer du både time og speed! 
Legg gjerne til nye handlinger, for eksempel lyd (play beep), lys (flash LED) eller kanskje musikk (play music).

1.  Start bak startlinjen og stopp 1 cm foran mål-linjen, kjør så bakover og stopp 1 cm foran startlinjen så raskt som mulig!
Hvilke verdier gir din raskeste gjennomføring?
Fremover hastighet ________ Fremover tid ________
Bakover hastighet _________ Bakover tid _______

2. Start bak startlinjen og stopp 1 cm foran mål-linjen, kjør så bakover og stopp 1 cm foran startlinjen så sakte som mulig!
Hvilke verdier gir din tregest gjennomføring?
Fremover hastighet ________ Fremover tid ________
Bakover hastighet _________ Bakover tid_______
[bookmark: _Toc417388978]Leksjon 2 Aktivitetsark 2.1
MÅLLINJE
START LINJE
























[bookmark: _Toc417388980]

Leksjon 3 Oppgaveark 3.1 – Høyre sving 90 grader

Lag det følgende programmet for å svinge Edison til høyre 90 grader (90°). Bruk Aktivitetsark 3.1 eller merkede linjer på bordet som start og stopp merker.











Endre ‘Seconds pass’ (erstatt ?) til en størrelse time i sekunder for å svinge roboten til høyre nøyaktig 90°.
Minimums størrelse i tid er 0.01 sekund. 
Maksimum størrelse i tid er 327.67 sekunder.
Prøv forskjellige størrelser i tid, inntil roboten svinger til høyre fra startpunktet til stoppunktet.

Hva er den riktige tiden for å få roboten til å svinge 90°?
__________
Beskriv hva roboten gjør, og hvorfor?
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________

[bookmark: _Toc417388981]Leksjon 3 Oppgaveark 3.2 – Venstre sving 180 grader

Lag det følgende programmet for å svinge Edison til venstre 180 grader (180°). Bruk Aktivitetsark 3.1 eller merkede linjer på bordet som start og stopp merker.











Endre ‘Seconds pass’ (erstatt ?) til en størrelse time i sekunder for å svinge roboten til venstre nøyaktig 180°.
Minimums størrelse i tid er 0.01 sekund. 
Maksimum størrelse i tid er 327.67 sekunder.
Prøv forskjellige størrelser i tid, inntil roboten svinger til venstre fra startpunktet til stoppunktet.

Hva er den riktige tiden for å få roboten til å svinge 180°?
__________
Beskriv hva roboten gjør, og hvorfor?
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
[bookmark: _Toc417388982]Leksjon 3 Oppgaveark 3.3 – Høyre sving, så venstresving

Lag det følgende programmet for å svinge Edison roboten til høyre 90 grader (90°) og så til venstre 180 grader (180°). Bruk Aktivitetsark 3.1 eller merkede linjer på bordet som start og stopp merker.










Endre ‘Seconds pass’ (erstatt ?) til en størrelse time i sekunder for å svinge roboten til høyre nøyaktig 90° og så til venstre 270° (90° + 180°) grader.
Minimums størrelse i tid er 0.01 sekund. 
Maksimum størrelse i tid er 327.67 sekunder.
Prøv forskjellige størrelser i tid, inntil roboten svinger 90° til høyre fra startpunktet til stoppunktet, og så til venstre 270° til endepunktet nederst.

Hva er den riktige tiden for å svinge roboten først 90°, så 270°?
90°: _______, 270°: _________ 
Beskriv hva roboten gjør, og hvorfor?
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
[bookmark: _Toc417388983]

Leksjon 3 Oppgaveark 3.4 – Mini labyrint

Bruk robot programmeringskunnskapen du har lært til å kjøre Edison gjennom minilabyrinten på Aktivitetsark 3.2. 
Roboten må starte fra bak startlinjen, og stoppe etter mållinjen, Edison får ikke lov til å kjøre borti sidelinjene.
Du vil behøve å kombinere flere programmeringsikoner for å kjøre Edison fremover og for å gjennomføre de nødvendige svingene. 

Tips: Forward, spin right, forward, spin left, forward

Beskriv hva roboten gjør, og hvorfor?
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________


Hvilke utfordringer støtet du på for å kjøre Edison gjennom labyrinten?
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________

Avansert utfordring 
Hvem klarer å få den raskeste tiden gjennom labyrinten?
Det er ikke nødvendig å bruke stoppeklokke. Bare summer sammen tiden fra ikonene. 
Husk at: Roboten må starte fra bak startlinjen, og stoppe etter mållinjen, og den må ikke kjøre på linjene.

Hvilken tid brukte din robot gjennom labyrinten?
_________


[bookmark: _Toc417388984]Leksjon 3 Aktivitetsark 3.1 – Svinger

Plasser roboten på arket, som vist på skissen. Start så ditt svinge-program. Din robot skal:
Program 1 – Svinge til høyre fra start 0° til Stopp 90°
Program 2 – Svinge til venstre fra start 0° til stopp 180°
Program 3 – Svinge til høyre fra start 0° til stopp 90°, så svinge til venstre 270° til STOPP 180°

STOPP 180°
START 0°
90° høyre sving
Stopp 90°
180° venstre sving




















[bookmark: _Toc417388985]Leksjon 3 Aktivitetsark 3.2 – Mini labyrintSTART LINJE
MÅL LINJE


























[bookmark: _Toc417388987]Leksjon 4 Oppgaveark 4.1 – Utfordring

Lag selv en robot-kjøre-utfordring, og programmer Edison til å gjennomføre utfordringen.
Her er noen eksempler, men du kan gjerne foreslå din egen utfordring.
· Kjør rundt en hindring, for eksempel en kopp
· Kjør rundt på et bord, langs kanten, uten å kjøre utfor kanten.
· Lag en større labyrint på et stort ark 
· Lag en labyrint ved hjelp av klosser, for eksempel LEGO

Husk at du kan bruke flere programmeringsikoner, for eksempel lyd, musikk eller blinkende lys. 

Hva er din robot utfordring?
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________

Hva var vanskelig ved å lage ditt program?
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________

Hvilke tilleggsikoner valgte du å ta med, og hva gjorde de?
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________


[bookmark: _Toc417388988]Leksjon 4 Oppgaveark 4.2 – Meksikansk bølge

Dette er en artig gruppeaktivitet der alle robotene utfører det samme programmet med litt forskjell i starttid. Resultatet blir likt en koreografisk dans.
Loops
Bruk en sløyfe i ditt program slik at bevegelsene gjentas.






Hva skal du gjøre:
Lag et kort program med en kul sekvens med robot-bevegelser. Ikke glem å bruke lys og lyd i ditt program.
Når du har laget ditt program, testes dette av læreren, og sammen velger vi den kuleste robot-dansen.
Hvis ditt program blir valgt ut, del så dette med alle i klassen. Hvis noen andre sitt program velges, legg så deres program inn på din robot, men legg først til et venteikon i starten av programmet. Sett tid ifølge instruksjoner fra læreren. 
Event wait icon time: ________ Robot nummer: _______ (for å plassere robotene i orden)
Plasser alle robotene på en rekke/linje, med den med kortest ventetid først, og den med lengst ventetid sist. Alle trykker start samtidig. 
Nå går alle litt tilbake, og nyter dansen.

Beskriv din robots kule bevegelser
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________

[bookmark: _Toc417388990]Leksjon 5 Design 1 Oppgaveark 5.1 – Mitt program 
I fremtiden vil roboter være våre hjelpere. Vi har allerede fått Roomba – robot-støvsugeren, så fremtiden er ganske nær. Tenk på en nyttig oppgave din robot kan utføre, og lag så et program for å gjennomføre den oppgaven.
Her er noen eksempler:
· Danse til musikk – en underholdningsrobot
· Støvsugerrobot – veldig nyttig i hjemmet
· Sikkerhets-lade-robot – holder din mobiltelefon trygg og lader den samtidig
1. Diskuter 
Diskuter med dine med-elever om et brukbart bruksområde som du kan programmere din robot til å utføre.
2. Beskriv
Før du begynner med å lage programmet, beskriv under hvilken utfordring din robot skal løse, og hvordan den skal løse den.
Utfordringen er…__________________________________________________________
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
Min robot vil løse dette ved…________________________________________________
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
3. Lag ditt program
Planlegg ditt program før du starter med å legge på plass hendelsesikoner. Bruk de ikonene du har lært å bruke, men du kan også bruke andre ikoner. 
4. Feil?
Ikke alt går som planlagt første gangen. Ikke gi opp! Prøv igjen, men beskriv hva som gikk galt. Hvorfor gikk det ikke som det skulle første gangen? Husk at: Thomas Edison feilet mer enn 10,000 ganger før han lykkes med å lage en fungerende lyspære! Så, fortsett å prøve!
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
[bookmark: _Toc417388991]Leksjon 5 Design 1 Oppgaveark 5.2 – Mitt program 
5. Beskriv noen av programmeringsikonene i ditt program
Tegn og fargelegg programmeringsikoner under. Beskriv så hva dei gjør i ditt program. Hva er navnet på ikonet? _________________________
Hva gjør ikonet? ________________________________
______________________________________________
______________________________________________
______________________________________________
______________________________________________

Hva er navnet på ikonet? _________________________
Hva gjør ikonet? ________________________________
______________________________________________
______________________________________________
______________________________________________
______________________________________________

Hva er navnet på ikonet? _________________________
Hva gjør ikonet? ________________________________
______________________________________________
______________________________________________
______________________________________________
______________________________________________


[bookmark: _Toc417388993]

Leksjon 6 Oppgaveark 6.1 – Blinkende LED ved klapping

Lag det følgende programmet for å få Edison til å blinke med venstre LED lampe som respons på høye lyder, for eksempel klapping.






 


 

I dette programmet blir første vente-ikonet brukt til å vente på en hendelse. Ingenting skjer før der skjer en hendelse.
I første vente-ikonets egenskaper, velg ‘Event happens’ knappen, og velg den hendelsen du tror er nødvendig for å reagere på klapping. 

Hvor langt unna kan roboten høre din klapping?
__________

Hva er meningen med sløyfe-ikonet i dette programmet, og hva vil skje dersom sløyfe-ikonet ikke er med?
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________

[bookmark: _Toc417388994]Leksjon 6 Oppgaveark 6.2 – Kjøre som følge av klapping

Lag det følgende programmet for å få Edison til å kjøre fremover som respons på klapping.




      






Edison sine lydsensorer er ikke bare sensitive til klapping, men de kan reagerepå hvilken som helst lyd. Dette inkluderer robotens motorer, gir og hjul, som også lager lyder når de går rundt. For å unngå at roboten kjører av sine egne lyder så er der to tilleggsikoner som brukes i dette programmet. Disse er merket med oransje stjerner. Det første venteikonet er innstilt på 0.1 sekund og gir robotens motor nok tid til å stoppe. Det andre venteikonet er innstilt til å vente på et klapp, men det kan også brukes til å rense robotens minne for hvilken som helst klapperespons som kunne vært satt i gang av motorens lyder. 
Du vil trenge å bruke disse to ikonene etter stans av motorene dersom du benytter klappe-sensoren.
Eksperimenter med forskjellige retninger i det første ’dual drive’ ikonet og med det neste venteikonet for å lage forskjellige bevegelser.
Hvilke andre retninger og tider testet du?
Eksperiment 1: retning ___________, tid____________ 
Eksperiment 2: retning ___________, tid____________ 
Eksperiment 3: retning ___________, tid____________ 

[bookmark: _Toc417388995]Leksjon 6 Oppgaveark 6.3 – Dans som respons på klapp

Bruk det du har lært i de to foregående øvelsene til å lage et danseshow der roboten reagerer på din klapping.
Manøver 1
Manøver 2





Du vil trenge minst to dansemanøvre, men du kan legge til så mange du vil. Programmet ovenfor har to enkle manøvre. Disse to manøvrene gjentas siden de er i en sløyfe.
Du kan også prøve å lage til to manøvre per klapp. 

Alternativ utfordring
Hvis du ikke vil programmere en dans, så kan du lage til en kjørerute som roboten kjøre som respons på ditt klapp, for deretter å kjøre tilbake til start som respons på klapp nummer to.

Hvor mange manøvre har ditt program?
__________

Beskriv din robotdans eller kjørerute.
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________

Artig gruppeaktivitet
Velg den beste dansen i gruppa, og legg den inn på alle robotene. Sett så alle robotene klar til start, og så klapper alle sammen samtidig slik at alle robotene danser samtidig. 
[bookmark: _Toc406094281][bookmark: _Toc417388997]Kalibrer hindringsdetektering
Du kan styre Edison’s følsomhet for å ‘se’ hindringer. Ved å gjøre Edison mer følsom så kan den ‘se’ hindringer lengre unna, og ved å gjøre Edison mindre følsom så ‘ser’ den hindringer veldig nært. 

Les strekkoden
1. Plasser Edison på pilen med fronten mot strekkoden
2. Trykk opptak (runde) knappen 3 ganger
3. Edison vil kjøre fremover og skanne strekkoden
	Strekkode – Kalibrere hindringsdetektering


 


 
Sett maksimal følsomhet
Skan først strekkoden ovenfor, trykk så start (triangel) knappen. Edison ernå i kalibrerings modus. Fjern eventuelle hindringer foran Edison.
Den venstre siden kalibreres først. 
1. Gjentas med å trykke start knappen (dette øker følsomheten) inntil den venstre røde LED lampen blinker raskt.
2. Gjenta med å trykke opptak (runde) knappen (dette reduserer følsomheten) inntil LED lampen stanser å blinke. 
3. Trykk stopp (firkant) knappen for å kalibrere den høyre siden. 
4. Gjenta med å trykke startknappen inntil den høyre røde LED lampen blinker. Gjenta nå med å trykke opptak knappen inntil LED lampen stanser å blinken. 
5. Trykk stopp knappen og kalibreringen er ferdig.

Tilpasset følsomhet
Du kan selv sette følsomheten for å ‘se’ hindringer på gitte avstander ved å plassere hindringen foran Edison og så gjenta steg 1 til 5.  


[bookmark: _Toc417388998]Leksjon 7 Oppgaveark 7.1 – Infrarød hindringsdeteksjon

Edison er utstyrt med infrarødt (IR) ‘syn’. IR lys er ikke synlig for øyet, så du kan ikke se det lyset, men det gjør det mulig for Edison å se i mørke.
For at Edison skal kunne se hindringer blir IR lys sendt ut fremover fra begge sider av roboten. Hvis IR lyset blir reflektert fra en hindring, for eksempel en vegg, så vil Edison oppfatte det med sin IR detektor. IR detektoren er plassert på midten i fronten av Edison.     
I illustrasjonen under er det en hindring foran Edison til venstre, så kun IR lys fra venstre side blir reflektert. Fra det mottatte signalet kan Edison fastslå at der er en hindring på venstre side, og at der ikke er en hindring på høyre side.  
Utsendt IR lys vises som rødt, og reflektert IR lys vises som blått. 
IR lys sender
IR lys sender
IR lys detektor









Tegn det utsendte og reflekterte IR lyset for denne hindringen.
IR lys sender
IR lys sender
IR lys detektor








[bookmark: _Toc417388999]Leksjon 7 Oppgaveark 7.2 – Se hindringer og stopp

Lag det følgende programmet for å få Edison til å kjøre til den møter en hindring.










Det røde (kontrollgruppe) ‘detect obstacle’ ikonet er nødvendig for å slå på hindringsdeteksjonssystemet, og starte IR lys senderne. 
‘Dual drive’ hastigheten blir satt til 5 for å gjøre det mulig å ‘se’ en hindring før Edison krasjer med den. Hvis hastigheten er for rask så vil roboten krasje med hindringer.

Ved hvilken avstand kan Edison oppfatte hindringer?
__________

Har du sett denne typen usynlig deteksjon før, og hvor?
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________

Where else do you think this type of detection technology could be used?
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
[bookmark: _Toc417389000]Leksjon 7 Oppgaveark 7.3 – Se hindringer og unngå

Lag det følgende programmet for å få Edison til å kjøre til den møter en hindring, så snu 180° og kjør unna hindringen i 1 sekund. 










 
I leksjon 3 (Oppgaveark 3.2), fant du den riktige tiden for å svinge roboten 180°. Bruk denne tiden i programmet ovenfor, på stedet med det oransje spørsmålstegnet (?).

Hva er den riktige tiden for å svinge roboten rundt 180 grader?
__________

Hva tror du det er som gjør dette programmet ufullstendig, og hvordan kan du forbedre det?
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________

[bookmark: _Toc417389001]Leksjon 7 Oppgaveark 7.4 – Unngå hindringer 

Lag det følgende programmet for at Edison kontinuerlig skal kunne kjøre og unngå hindringer.




 
 

 




Eksperimenter med forskjellige størrelser i tid i det andre handlingsikonet ‘event wait’. Denne tidsangivelsen bestemmer hvor lenge roboten svinger og er angitt ovenfor med det oransje spørsmålstegnet (?).

Hva tror du er den beste tidsangivelsen for at roboten skal svinge?
____________

Hvorfor er denne tidsangivelsen den beste? Hva gjør roboten annerledes for at den skal være bedre?
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________

[bookmark: _Toc417389002]Leksjon 7 Oppgaveark 7.5 – Høyre og venstre deteksjon
Lag det følgende programmet for at Edison skal kontinuerlig kunne kjøre og unngå hindringer til høyre og til venstre. 












I programmet ovenfor bruker vi ‘IF’ ikoner. Disse er veldig viktige ikoner, fordi de gir roboten muligheten til å ta avgjørelser uten menneskelig innblanding. Når disse ‘IF’ ikonene opptrer i en robot, så kan vi kalle roboten for en autonom robot, som om den har kunstig intelligens. 
Et ‘If’ ikon spør om betingelsen er riktig eller feil. Hvis svaret er riktig vil programmet følge sløyfa merket med grønn hake. Hvis svaret er feil vil programmet følge sløyfa med rødt kryss.
Programmet ovenfor har tre forskjellige sløyfer den kan følge, avhengig av hvor hindringen er. Forklar med dine ord hva disse tre sløyfene får roboten til å gjøre.
Ingen hindringer detektert: __________________________________________________
Hindring til høyre: _________________________________________________________
Hindring til venstre: ________________________________________________________ 
Siden roboten kan ta avgjørelser selv, så er den levende!?  Hva tenker du om det?
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
[bookmark: _Toc417389004]Leksjon 8 Oppgaveark 8.1 – Linjesporing sensor

Edison er utstyrt med en linjesporingssensor. Sensoren er laget av to elektronikk-komponenter:
1. Rød Light Emitting Diode (LED) 
2. Fototransistor (lys sensor)
LED dioden lyser ned på flate som roboten kjører på. Hvis du trykker to ganger på den runde knappen på Edison, så vil LED dioden lyse. Løfter du opp Edison litt fra underlaget, så vil du se det røde lyspunktet på overflaten. Sammenlign hvor lett du kan se lyspunktet på en møre og en lys overflate. 
Er punktet lysere (reflekterer mer lys) når det er på en mørk eller lys overflate? ____________
Fototransistor enheten er en lysfølsom sensor som kan måle hvor mye lys som reflekteres fra overflaten. 
LED
Fototransistor
Lys fra LED
Reflektert lys
Overflate
Tverrsnitt av linjesporingssensoren








Som du ser av øvelsen ovenfor, så reflekteres det mer lys fra en lys overflate enn fra en mørk. Dermed gir fototransistoren en høyere lysavlesning på en lys overflate enn på en mørk overflate. Dette gjør det mulig å programmere Edison til å oppføre seg og respondere på overflaten den kjører på. En svart overflate vurderes til å være ‘ikke-reflekterende’ og en hvit overflate vurderes til å være ‘reflekterende’.

Hvordan tror du at sporingssensoren vil respondere på de følgende farge-overflatene, reflekterende eller ikke-reflekterende? (Tips: LED lyset er rødt)

rød overflate ____________, grønn overflate____________, blå overflate____________ 
[bookmark: _Toc417389005]Leksjon 8 Oppgaveark 8.2 – Kjøre til en svart linje

Lag det følgende programmet for å få Edison til å kjøre på en hvit overflate (reflekterende) frem til en svart linje blir krysset (ikke-reflekterende).











For å bruke linjesporingssensoren i et program må du først aktivere den. Dette aktiverer også den røde LED dioden.
Bruk den svarte linjen på aktivitetsark 8.1 eller tegn en svart linje på et hvitt ark. Du kan også bruke svart elektro-teip på et hvitt bord. Kjør roboten fremover til den svarte linjen, og roboten vil stoppe. 
På aktivitetsark 8.1 er der også tre fargede linjer. Disse er rød, blå og grønn. Kjør Edison fremover mot disse linjene og se om Edison stopper. 
 
Er der en farge som Edison ikke ser så godt? Hvilken farge er det? __________________

Hva tror du det er som skjer?
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
[bookmark: _Toc417389006]Leksjon 8 Oppgaveark 8.3 – Kjøre innenfor en grense

Lag det følgende programmet for å få Edison til å kjøre innenfor en grense.

 









Bruk aktivitetsark 8.2 som en grense, eller lag din egen ved hjelp av et stort ark og en svart tusj.
Du kan også bruke svart elektro-teip på et hvitt bord for å lage en stor grenseinnhengning.  
Hvis du lager en stor, STOR, innhengning, prøv å sette inn flere roboter for å se hva som skjer.
Og du, eksperimenter gjerne med forskjellige hastigheter. 

Hvor raskt kan roboten kjøre før det blir problemer?
________
 
Hva skjer hvis roboten kjører for raskt?
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________

[bookmark: _Toc417389007]Leksjon 8 Oppgaveark 8.4 – Følg en linje

Lag det følgende programmet for å få Edison til å følge en svart linje.


   









Dette programmet bruker ‘IF’ ikonet for å gjøre det mulig for roboten å avgjøre hva roboten skal gjøre. Hvis linjesporingssensoren ser en reflekterende overflate (hvit), så skal det kjøres ‘forward right’ i hastighet 4. Hvis linjesporingssensoren ser en ikke-reflekterende overflate (svart), så skal det kjøres ‘forward left’ i hastighet 4. Når roboten er på hvit overflate så kjører den frem til høyre, og når den er på svart overflate så kjører den frem til venstre. Når den gjør dette vil den bevege seg fremover og følge kanten av linjen.
Plasser roboten inne i løypa på aktivitetsark 8.2 og se roboten følge linjen.
Hvilken vei kjøre den (med eller mot klokka)? ___________________________________ 
Plasser roboten utenfor løypa på aktivitetsark 8.2 og se roboten følge linjen.
Hvilken vei kjøre den (med eller mot klokka)? ___________________________________ 
Hvorfor går ikke roboten samme vei rundt løypa?
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
[bookmark: _Toc417389008]Leksjon 8 Aktivitetsark 8.1 – Linje-sporings sensor
Bruk dette aktivitetsarket til å teste programmet fra Oppgaveark 8.2.
Du kan også verifisere dine svar fra Oppgaveark 8.1 ved å benytte de fargede linjene nederst på arket. 
Hvilken farge stopper Edison for?
STOPP HER
























STOPP HER?
STOPP HER?
STOPP HER?


[bookmark: _Toc417389009]Leksjon 8 Aktivitetsark 8.2 – Linje-sporings sensorMerknad!
Start roboten ved siden av linjen, ikke på den.

[bookmark: _Toc417389011]Leksjon 9 Oppgaveark 9.1 – Forstå variabler

[image: ]En variabel er en liten del med dataminne for å lagre data. Det som gjør variabler nyttige er denne dataen kan endre seg i løpet av programmets drift, derav navnet variabel. 
Variabler lagrer nummer som 10, 106, 1,482 og så videre, og gjør det mulig for et dataprogram å regne matematikk – hvilket er noe datamaskiner er veldig gode til.
Edison roboten har to typer variabler som kalles ‘bytes’ og ‘words’. Byte variabler kan lagre nummer i området fra 0 til 255. Word variabler kan lagre nummer i området fra -32,767 til +32,767. 
For å gjøre variabler enkle å bruke så gir vi dem navn. Dette hjelper oss å huske hvilken informasjon som lagres i dem. I EdWare, kan du gi variabler navn nesten akkurat som du lyster. Du kan lage en som heter ‘Kjell’, men det er kanskje ikke nyttig for å huske hva slags informasjon som ble lagret i Kjell. Et bedre navnevalg kan være lysnivå ‘Light level’. Slike navn gjør det lettere å huske hva variabelen skal brukes til, og hvilken informasjon vi finner i den.  
Nå som du kan litt om variabler så skal du lage en i EdWare til ditt neste program. Add Variable

[image: ]Trykk på ‘Add Variable’ knappen i øvre venstre hjørne, og en sprett-opp boks vil komme frem.

Skriv inn navnet på variabelen som ‘Light level’, og velg område +/-32767 (word) og sett grunnverdien til null. Trykk så OK og din variabel vil bli lagt til i tabellen i nedre høyre hjørne.

Hvilken type variabel vil du bruke til å lagre følgende nummer (byte eller word)?

12 _________, 192 _________, 801 _________, -42 _________, 27,901_________

[bookmark: _Toc417389012]Leksjon 9 Oppgaveark 9.2 – Lys-alarm

Lag det følgende programmet for å få Edison til å gi en alarm når lyset i rommet slå på.







  


‘Sense light’ ikonet leser av lysnivået med den venstre lyssensoren, og sender avlesningen til variabelen kalt ‘Light_Level’.
Den første sløyfa bruker matematikk for å avgjøre hva som skal gjøres.
Sløyfa gjentas inntil verdier i variabelen kalt ‘Light_Level’ blir ‘større enn’ (>) 100.    
Når verdien i Light_Level blir større enn 100 vil sløyfa avrundes og gå over til den andre sløyfa der alarmen blir satt i gang.
Plasser Edison i mørke og trykk start knappen. Når lyset slås på vil roboten avgi alarm. 

Kan du tenke på en virkelig situasjon der denne typen alarm vil være nyttig?
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
Hvilke endringer i programmet må gjøres for at det skal bli en mørke-alarm?
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
[bookmark: _Toc417389013]Leksjon 9 Oppgaveark 9.3 – Automatiske lys

Lag det følgende programmet for å få Edison til å slå på de to LED lysene når det blir mørkt.


       









Kjør roboten gjennom en tunnel eller under en sofa for å se om frontlysene blir slått på.
I dette programmet bruker vi ‘mindre enn’ (<) symbolet for å bestemme løypa i programmet. Hvis variabelen Light_Level blir ‘mindre enn’ 100, så skal den velge den riktige løypa og slå på LED lysene.
Eksperimenter med verdien (100) i ‘IF’ ikonet.

Hva skjer hvis verdien settes høyere enn 100?
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
Hva skjer hvis verdien settes lavere?
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________

[bookmark: _Toc417389014]Leksjon 9 Oppgaveark 9.4 – Lys-følging
Lag det følgende programmet for å få Edison til å følge lyset fra ei lommelykt.




      







Lys med en lommelykt på Edison, og Edison vil kjøre mot lyset. 
Dette programmet utfører en beregning mellom to variabler. I ‘calculate word’ ikonet blir variabelen Right_Light subrtrahert fra variabelen Left_Light. Resultatet (svaret) blir sendt tilbake inn i variabelen Right_Light. La oss se hvordan resultatet vil bli: 
	
	Right_Light
	Left_Light
	Beregning
	Resultat

	Lommelykt til høyre
	200
	100
	200 – 100 =
	+100

	Lommelykt til venstre
	100
	200
	100 – 200 =
	-100



Fra tabellen kan du se at når lommelykten er til høyre så blir svaret positivt (over null). Når lommelykten er til venstre blir svaret negativt (under null).
If ikonet spør: Er resultatet under null? Hvis det er sant så kjører roboten til venstre, og hvis det ikke er sant så kjører roboten til høyre. Begge ganger mot lyset fra lommelykten.
Hva tror du skje om du endrer fra ‘mindre enn’ symbolet (<) til ‘størrre enn’ symbolet (>)?
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
[bookmark: _Toc417389016]Leksjon 10 Design 2 Oppgaveark 10.1 – Mitt program 
Videoen ‘Humans need not apply’ gir innsikt i hvordan roboter kan bli brukt i fremtiden. Tenk på en nyttig oppgave din robot kan gjør, og lag så et program for å utføre den oppgaven.  https://www.youtube.com/watch?v=7Pq-S557XQU 
Her er noen eksempler:
· Redningsrobot – En robot kjører over et snøskred og finner savnede personer. Når roboten finner en person så gir den en alarm.
· Jordbærplukkerobot – Roboten plukker myke jordbær skånsomt, og pakker dem i riktig mengde per kurv.  
· Lakselus-robot – roboten svømmer sammen med laks i tanker eller merder og finner lakselus og uskadeliggjør dem med laser.  

1. Diskuter 
Diskuter med din medstudent om en praktisk robot du kan lage et program til.

Hvilke ideer kom dere på?
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________

Hva var årsaken til at noen av ideene ikke ble fulgt opp? 
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________

2. Beskriv
Før du begynner med å lage programmet, beskriv under hvilken utfordring din robot skal løse, og hvordan den skal løse den (løsning).
Utfordringen: _____________________________________________________________
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________

Løsning:
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________

3. Lag ditt program
Planlegg ditt program før du begynner å sette inn ikoner. Bruk de ikonene du har lært, men du kan også bruke andre ikoner. 
4. Feil?
Ikke alt går som planlagt første gangen. Ikke gi opp! Prøv igjen, men beskriv hva som gikk galt. Hvorfor gikk det ikke som det skulle første gangen? Husk at: Thomas Edison feilet mer enn 10,000 ganger før han lykkes med å lage en fungerende lyspære! Så, fortsett å prøve!
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
________________________________________________________________________
[bookmark: _Toc417389017]Leksjon 10 Design 2 Oppgaveark 10.2 – Mitt program 
5. Beskriv noen av programmeringsikonene i ditt program
Tegn og fargelegg programmeringsikonene nedenfor. Beskriv så hva dei gjør i ditt program.Hva er navnet på ikonet? _________________________
Hva gjør dette ikonet? ____________________________
______________________________________________
______________________________________________
______________________________________________
______________________________________________

Hva er navnet på ikonet? _________________________
Hva gjør dette ikonet?____________________________ 
______________________________________________
______________________________________________
______________________________________________
______________________________________________

Hva er navnet på ikonet? _________________________
Hva gjør dette ikonet? ___________________________
______________________________________________
______________________________________________
______________________________________________
______________________________________________
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