Spis tresci
Od autora (7)
Wstep (9)
Rozdziat 1. M6zg robota LEGO MINDSTORMS EV3 (13)
1.1. Programowalna kostka LEGO MINDSTORMS EV3 (14)
1.2. Oprogramowanie wbudowane kostki EV3 (19)
1.3. Analiza programu Demo (24)

1.4. Programowanie w aplikacji Brick Program (29)
1.5. Dzwieki i obstuga klawiatury w kostce EV3 (41)

O O O O O

Rozdziat 2. Zaczynamy programowanie w aplikacji LEG MINDSTORMS EV3
(49)

o 2.1. Instalowanie aplikacji LEGO MINDSTORMS Homeitimh (50)
o 2.2.Pierwsze uruchomienie aplikacji LEGO MINDSTORMome Edition
(54)
o 2.3. Podczenie kostki EV3 z aplikag] EGO MINDSTORMS (60)
= 2.3.1. Pdiczenie USB (60)
= 2.3.2. Pdczenie Bluetooth (62)
= 2.3.3. Pdiczenie bezprzewodowe Wi-Fi (65)
o 2.4. Zmiana oprogramowania firmowego kostki EV3)(69
o 2.5. Przegjdarka pamici kostki EV3 (74)
o 2.6. Importowanie programow z kostki EV3 do aplika&EGO
MINDSTORMS (80)
o 2.7. Edycja programow w aplikacji LEGO MINDSTORMY & (83)
o 2.8. Hello World, czyli klasyczne zadanie pgizijagcego programisty (91)
o 2.9. Komentarze i tworzenie dokumentacji progratdfO}

Rozdziat 3. Podstawowe operacje na danych (105)

o

3.1. Typy danych w programach dla kostki EV3 (106)
3.2. Przechowywanie i przesytanie danych w progcm{&09)
= 3.2.1. Zmienne (109)
= 3.2.2. State (117)
3.3. Przetwarzanie danych i obliczenia matematy¢xae)
3.4. Instrukcje stergge przebiegiem programu (131)
3.5. Poréwnywanie danych i operacje na waniech logicznych (139)
3.6. Operacje na tablicach (149)
3.7. Operacje na plikach tekstowych (154)
3.8. Podprogramy. Konstruowanie wtasnych blokowlj16
3.9. Wielowgtkowos¢ w programach dla robota (168)

(@)

O O O 0O 0o oo

Rozdziat 4. Silniki i czujniki LEGO MINDSTORMS EV3 (173)

o 4.1. Silniki w zestawach LEGO MINDSTORMS EV3 (174)
o 4.2. Silnik jako czujnik liczby obrotow (187)



o 4.3. Sterowanie pasilnikow (197)
= 4.3.1. Jazda po prostej (198)
= 4.3.2. Obroty pojazdu w miejscu (204)
= 4.3.3. Jazda po tuku aigu (207)
4.4. Czujnik dotyku (212)
4.5. Zegary w kostce EV3 i pomiar czasu (220)
4.6. Ultradwickowy czujnik odlegtéci (227)
4.7. Czujnikzyroskopowy (235)
4.8. Pomiar ngtzeniaswiatta i rozpoznawanie kolorow (240)
4.9. Pilot i detektor promieniowania podczerwonézfeil )

O O O 0O O o

Rozdziat 5. Programowanie wybranych konstrukcji rolotow (267)
o 5.1. Wspdtpraca kostek EV3 pokonych w tacuch (268)
o 5.2. Komunikacja Bluetooth pogadzy kostkami EV3 (271)
o 5.3. Programowanie wybranych robotow (283)
= 5.3.1. Robot Arm H25 (283)

= 5.3.2. Robot Puppy (295)
= 5.3.3. Robot Znap (306)

Rozdziat 6. Budujemy wiasne roboty (321)
o 6.1. Bee-Bot - robot do nauki programowania dladz{322)
o 6.2. Robot LEGO i grafika6twia (334)

o 6.3. Elmer and Elsie - konstrukcja inspirowana\wgaymi robotami (344)

Dodatek A Pliki graficzne w zasobach aplikacji LEGOMINDSTORMS EV3
Home Edition (353)

Dodatek B Edycja obrazéw dla kostki EV3 (359)

Dodatek C Edytor dzwiekow i pliki d zwiekowe w zasobach aplikacji (367)
Dodatek D Programowanie muzyki na podstawie zapisautowego (373)
Dodatek E Rysowanie figur geometrycznych (387)

Dodatek F Matematyczne podstawy sterowania pojazdeiporuszajgcym Sk po
torze w ksztatcie okregu (393)

Dodatek G Konstrukcje (401)
o G.1. Konstrukcja robota LEGO Bee-Bot (402)
o G.2. Konstrukcja uchwytu piéra (404)
o G.3. Mocowanie czujnikdéw (405)

Dodatek H Odpowiedzi do zada (407)



