Johdatus tekoilyyn, keviit 2017, Teemu Roos  Harjoitus 6, palautus 2.-3.3.2017 (paitsi osa II)

Osa I (robotiikka)

Tehtdvissd kiytetdin sitd varten valmiiksi rakennettua Lego Mindstorms -robottia, jonka raken-
netta ei ole tarkoitus muuttaa. Robotissa on pyorit, valosensori, joka osoittaa kohti lattiaa pyorien
akselista n. 10 cm edempiind sekd ultradfinisensori, joka osoittaa suoraan vasemmalle n. 10 cm ro-
botin keulasta taaksepdin. Robotin rakenteesta saa paremman kisityksen katsomalla oheista kuvaa

(Kuva 1).
Robotin vasenta ja oikeaa pyorad voi pyorittad erillisillda moottoreilla (Motor.A ja Motor.B).

Pelkéstddn toisen pyoran pyorittdminen saa robotin kddntyméaian vasemmalle tai oikealle.
Robotin ohjelmointirajapinnasta, ks. luentokalvot.

Toteuta valmista runkoa (Terminator. java; ks. kurssin sivu) muokkaamalla ohjelma, jon-
ka avulla robotti seuraa lattiaan merkittyd vaaleaa viivaa.

Aluksi robotti asetetaan viivan paélle. Viivan pdilld valosensori antaa suuremman lukeman kuin
muualla.

Vinkki: Yritd saada robotti toimimaan mahdollisimman yksinkertaisella logiikalla. Erityisesti
ei kannata yrittdd saada rakennettua ympéristostd (viivan sijainnista) yksityiskohtaista mallia.
Yksi erityisen hyddyllinen idea on pyrkid seuraamaan esimerkiksi viivan oikea reunaa, jossa
valosensorin arvo muuttuu vaaleasta tummaksi.

Toteuta ohjelma, jonka avulla robotti etsii ultradéinisensorien avulla “taskun” eli esim. oviaukon,
jonka koko on vihintdédn 40 cm x 40 cm.

Alussa robotti asetetaan suoralle “kadulle” keula kadun suuntaisesti, eli se voi alkaa huristella
suoraan eteenpiin ja olettaa, etti parkkipaikka 16ytyy vasemmalta (jonne UA-sensori osoittaa).

Taskun 16ydetty&dén robotti ”’pysikoi” taskuun: peruuttaa takaisin taskun kohdalle, kééntyy, ajaa
taskuun ja pysihtyy siten, ettd se on kokonaisuudessaan taskussa. Robotti asetetaan aluksi es-
teen viereen ja voit olettaa, ettd sopiva tasku 16ytyy ajamalla suoraan eteenpiin.

Osa II (kommentteja, ideoita

Anna palautetta kurssin kehittimiseksi. Meitd kiinnostaa kuulla erityisesti toimintatavoista (luen-
not, harjoitukset) ja materiaalista: miten kurssi olisi innostavampi, miten voisimme toimia toisin, jotta
kurssista olisi enemméin hyoty4, ja niin edelleen.

Lihetd palaute kahdella tavalla (siis molemmilla):

a) (1 piste) anonyymisti kurssipalautejarjestelmén kautta:
https://ilmo.cs.helsinki.fi/kurssit/servlet/Valinta

b) (1 piste) sihkopostitse osoitteeseen teemu.roos @cs.helsinki.fi

Kaikki palaute luetaan ja siitd on ollut aiempina vuosina paljon hyotyd, ks. esim.
https://www.cs.helsinki.fi/webfm_send/1343.

Saat pisteet, kun ldhetit sdhkopostia, jossa annat palautetta (b-kohta) ja kerrot tdyttineesi sitd
ennen palautelomakkeen jérjestelmin kautta (a-kohta). Deadline on 9.3.2017 pidettidvin kurssikokeen
jilkeen 16.3.2017.



Kuva 1: Tehtdvissi kdytettdva robotti.



