Roboclub - problem 4

Temat: Zatrzymanie przed obiektem

Czas potrzebny na rozwiqzanie: 2 - 3 x 45 min

Cel:
Na zajeciach poznajemy tryby pracy ultradZiwiekowego czujnika odlegtosci ﬁ
(Ultrasonic sensor). i

Opis dziatania ultradzwiekowego czujnika odlegtosci (Ultrasonic Sensor).

Ultradzwiekowy czujnik odlegtosci jest cyfrowym czujnikiem, ktory mierzy odlegtosc¢ do obiektu. Dokonuje tego
poprzez wysytanie fal dzwiekowych o wysokiej czestotliwosci i pomiaru, ile czasu uptynie, az fala odbije sie i
wroci do czujnika. Czestotliwos¢ dzwieku jest zbyt duza, by cztowiek mogt jq ustyszec.

Odlegtos¢ od obiektu moze by¢ mierzona w calach, bqdZ centymetrach. To pozwala zaprogramowac tak, by np.
zatrzymat sie przed Scianq. Korzystajqc z centymetrow, mozna wykrywac obiekty w odlegtosci od 3 cm do 250
cm ( z doktadnosciq +/- 1 cm).

Korzystajqc z cali, mozna wykrywac jednostki w odlegtosci od 1 do 99 cali ( z doktadnosciq do +/- 0,394 cala).

Gdy wyswietli sie wartos¢ 255 centymetrow lub 100 cali oznacza, ze czujnik nie jest zdolny do wykrycia
obiektu.

Ciggte — jednostajne — Swiatto dookota oczéw czujnika oznacza, ze czujnik jest w trybie Measure Mode ( tryb
pomiaru). Gdy Swiatto miga, oznacza, ze jest w trybie Presence Mode (tryb obecnosci). Bedqc w trybie
obecnosci czujnik wykrywa, pracujqcy w poblizu inny czujnik odlegtosci. Podczas pracy w trybie

Presence Mody czujnik wykrywa dzwiek sygnatu, ale nie wysyta go.

Czujnik ultradzwieku pomaga robotowi uniknqc¢ wpadniecia na przeszkody, ruchome obiekty, wykry¢ intruza w
poblizu, lub zasygnalizowa¢ zblizanie sie do obiektu poprzez wzrost glosnosci sygnatu dZiwiekowego ,,ping”.

Plan zajec
1. Obudowanie czujnika ultradZzwiekowego i dotaczenie go do robota bazowego.

2. Zapoznanie sie z instruktazem Zatrzymanie przed obiektem — Stop at Object, w trakcie ktorego
dowiemy sie, jak czujnik ultradZwiekowy odmierza odleglos¢ do obiektu. Umozliwi to programowanie
robota tak, aby reagowal na wykryte obiekty.

Tutorials (Robot Educator) — Basic (Driving Basic) — Stop at Object
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Notatki mozna tworzy¢ poprzez dodawanie okienka z

S B

Hardwars 5 |lr|

Brick Programming ‘

komentarzem z menu na ptotnie.
Przyktadowy opis zachowania robota:
Czujnik ultradZwiekowy mierzy dystans, a robot porusza sie do przodu az do momentu, kiedy odleglos¢
miedzy nim a prostopadtoscianem zmniejszy sie o 11 cm — wtedy sie zatrzymuje. Nastepnie robot sie
cofa az do momentu, kiedy odleglos¢ miedzy nim a prostopadtoscianem zwiekszy sie o 6 cm.

Pomocna moze by¢ ponizsza prébka programu.
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4. Wykonanie ¢wiczenia z fazy "Przeksztal¢" - robot porusza sie naprzéd o 11 cm, a nastepnie do tytu 6
cm, bez wzgledu na odleglos¢ od prostopadtoscianu; jest to kluczowa cecha dziatania czujnika
ultradzwiekowego w trybie obecnosci.

Ponizej probka programu

5. Pomysly na dzialanie programu:
Doczepiamy obudowany $redni silnik tak, aby robot mogt chwyta¢ prostopadtoscian (ilustracja ponizej).
Nalezy skorzystac¢ z bloku czekania na zdarzenie z wejSciem

i ) Tryb zmiany
czujnika ultradZwiekowego z trybem poréwnania. Dzieki temu
robot bedzie méglt poruszac sie wystarczajqco blisko | -
prostopadtoscianu. o
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Mozna skorzystac z nastepujacych scenariuszy: "'""A. - . f
=> Prostopadto$cian w miejscu 1 — robot w miejscu startowym — $e-] |1 I I

niech robot przesunie prostopadtoscian do miejsca 2 i wroci do

miejsca startowego. Tryb poréwnania

=>» Prostopadto$cian w miejscu 1 — robot w miejscu startowym —
niech robot przesunie prostopadtoscian do miejsca 3, a nastepnie
zaparkuje w miejscu 4. v < D. e

=>» Prostopadioscian w miejscu 3 — robot startuje z miejsca 4 —
niech robot przesunie prostopadto$cian do miejsca 1 podazajac e | i e | |
wzdhuz Sciezki.
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