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Tama tehtdva suoritetaan osin “pajamallia” soveltaen: Ensimmaéinen osa (1 piste) teh-
daan normaaliin tapaan kotona ja ratkaisun toimivuus testataan laskuharjoitus-
ten aluksi. Ratkaisua voi tarvittaessa korjata pajassa. Toinen osa (2 pistettd) suoritetaan
pajassa. Huomaa ettd myos toista osaa on silti syytd valmistella mahdollisimman paljon etu-
kéteen, jotta itse sessiosta saa enemmén irti ja ehtii saada tehtdvin valmiiksi. Ohjeet pajaan
ilmoittautumisesta loytyvét kurssin sivulta (kohdassa Uutisia).

Tehtévassa kiytetadn sitd varten valmiiksi rakennettua Lego Mindstorms -robottia, jon-
ka rakennetta ei ole tarkoitus muuttaa. Robotissa on pyorat, valosensori, joka osoittaa kohti
lattiaa pyorien akselista n. 10 cm edempéné sekd ultradanisensori, joka osoittaa suoraan va-
semmalle n. 10 cm robotin keulasta taaksepéin. Robotin rakenteesta saa paremman késityksen
katsomalla oheista kuvaa (kuva 1).

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

Toteuta ohjelma, jonka avulla robotti etsii ultradénisensorien avulla "taskun” eli esim.
oviaukon, jonka koko on vahintddan 40 cm X 40 cm. Taskun loydettyddan robotti "pysakoi”
taskuun: peruuttaa takaisin taskun kohdalle, kidéantyy, ajaa taskuun ja pysdhtyy siten, etta se
on kokonaisuudessaan taskussa. Robotti asetetaan aluksi esteen viereen ja voit olettaa, etta
sopiva tasku 16ytyy ajamalla suoraan eteenpéin.



Kuva 1: Tehtévéssa kiytettava robotti.



