2. WEDROWKA PASCOsorem CZULYM NA ZDERZENIA

Inzynierowie z NASA starannie planuja $ciezke tazika marsjanskiego, ale czasami na jego drodze
pojawiaja, sie nieoczekiwane obiekty. W jaki sposob tazik moze kontynuowaé wedrowke, jesli jego
droga jest zablokowana? Jak moze stwierdzié, ze napotkal przeszkode? Co powinien zrobié po jej
odkryciu?

Cele

e Dowiesz sig, jak korzystaé z bloczka funkcji Przesun z predkoscia (moveWithVelocity).
e Dowiesz sie, jak dziata akcelerometr PASCObota.

o  Wykorzystasz dane akcelerometru, aby poméc PASCObotowi samodzielnie poruszac sie wérod
przeszkdd.

Materialy i wyposazenie
e Urzadzenie komputerowe e PASCObot
e Oprogramowanie SPARKvue

Bezpieczenstwo

Nalezy przestrzegaé¢ zasad BHP w pracowni.

Czynnosci wstepne

1. Jesli program SPARKvue pozostat wlaczony po poprzedniej aktywnosci, zamknij go. Uruchom
SPARKvue 1 polacz z //control.Node.

Wyhbierz Pomiary dla szablonow

pomiaréw z wyjatkiem: O Kat, Port A
XY

Przyspieszenie, X, [0 Predkosc katowa, Port A
N . [ Potozenie, Port A
Przyspieszenie, y,
Tabela i wykres

. . [0 Predko$c, Port A
Cyfry i wykres

a nastepnie kliknij szablon Wykres. 0] et rort &

[0 Predkosc katowa, Port B
[] Potozenie, Port B

[0 Predkosé, Port B

V' Dalmierz

[] Odlegtosc

Vv Vbudowany czujnik //control.No|

¥ Prad silnika 1

[ Prad silnika 2

rzyspieszenie, X
rzyspieszenie, Y

rzyspieszenie, Z

Akcelerometr znajduje sie wewnatrz PASCODbota. Mierzy zmiany predkoéci, czyli przyspieszenie.
Wynik moze podaé¢ w kazdym z trzech kierunkéw: x, y 1 z. Akcelerometry sa wykorzystywane w wielu
urzadzeniach, np. w smartfonach, kontrolerach gier wideo czy rakietach. Uzywane do aktywowania
poduszek powietrznych uratowaly zycie wielu ludzi. Akcelerometr PASCObota przyda sie do
okreslenia, kiedy robot zderza sie z obiektem.

W oknie Kod bloczek wartosci z kategorii Urzadzenie pobiera Przyspieszenie, X v lm/s2 v I
warto$¢ zmierzonego przyspieszenia w kierunku x. Inne pomiary
lub jednostki mozna wybraé, klikajac menu rozwijane w bloczku.
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3. Sprawdz, ktory z trzech kierunkéw (x, y
czy z) najlepiej wykorzystac¢ do Przyspieszenie, X 0,2 m .
okreélenia, kiedy PASCObot zderzy SiQ Tryb prébkowania: @
z przeszkoda. Poniewaz dzieje sie to @ - —
szybko, zmien czestotliwo$é pobierania Crumic { spéina problowania J

danyCh na 50 HZ. Czestotliwoé¢ prébkowania: < 50 Hz : i

4. Kliknij Start i.obserwuj wykresy. Przytrzymaj PASCObota
prawa strong do gory i ostroznie potrzasnij nim w przéod 1 w tyl, nastepnie na boki, a potem
w gére 1w dol. Zwroé uwage, ktory wykres (x, y czy z) reaguje najbardziej na kazdy kierunek
postrzasania i zapisz to ponize]j. Po zakoniczeniu kliknij przycisk Zatrzymaj .

Opcje probkowania

5. W poprzednim ¢wiczeniu PASCObot zostal zaprogramowany na poruszanie sie na okreslong,
odlegloéé za pomoca funkcji moveADistance. W tym ¢wiczeniu zostanie uzyta funkcja
moveWithVelocity. Otwérz okno Kod 1 pobierz funkcje Przesun z predkoscia z biblioteki
kodow PASCO. Przeciagnij bloczek moveWithVelocity na bok uwazajac, aby go nie usunag.

[Zarzadzanie wlaczone f',’controI.No D
1) AENL]

6. Bloczek moveWithVelocity nakazuje PASCObotowi poruszanie sie z okreslona predkoscig
wyrazong w cm/s. Wpisanie warto$ci ujemnej spowoduje, ze PASCObot bedzie sie cofat. Gdy kod
przestanie dziata¢, PASCObot zatrzyma sie. Dlatego jest tam bloczek uépienia przez 1 s. Zmien
predko$é na 25 cm/s 1 umie§é PASCObota na podtodze. Kliknij przycisk Start . PASCObot
bedzie sie poruszac przez 1 s, poniewaz program przestanie dziata¢ po wykonaniu polecenia
z bloczka uépienia.

7. Usun wszystkie bloczki 1 przeciagnij bloczek moveWithVelocity z kategorii Funkcje.
Przeciagnij bloczek liczbowy z kategorii Matematyka 1 dotacz go do bloczka
moveWithVelocity. Zmien predkoéé na 25 cm/s 1 kliknij przycisk Start . Co sie stato?

8. Petla powtoérzen z kategorii Petle stuzy do utrzymywania PASCObota w ruchu podczas
wykonywania programu. Wybranie dopodki 1 umieszczenie bloczka prawda z kategorii Logika
spowoduje, ze kod w petli bedzie dziatal, dopdki nie zostanie zatrzymany przez uzytkownika.
Umieéé bloczek powtarzaj dopoki z kategorii Petle wokét bloczka

moveWithVelocity. Umieéé bloczek prawda z kategorii Logika powtarza) (el : _
w bloku petli. Kliknij przycisk Start . PASCObot bedzie sie wykonaj | moveWithVelocity z:
poruszal, dopéki nie klikniesz przycisku Zatrzymaj [l lub go nie L v (cm’s) |
wylaczysz.

Prototyp

Zaprogramuj PASCObota, aby wykrywaf przeszkody i omijat je

Kiedy PASCObot napotyka przeszkode, jego predko$é zmienia sie powodujac pojawienie sie
przyspieszenia, gléwnie w kierunku osi x. Mozna wykorzystaé ten fakt do zaprogramowania
PASCObota, by wykrywal obiekty i omijat je.
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Bloczek jesli z kategorii Logika spowoduje (2) jesli e | '
. . . SR L\ L C ) Przyspieszenie, X - B m/s® - = - Ji4)
wykonanie kodu, gdy spelnione zostana okreslone

warunki. Bloczek sprawdzania warunku z
kategorii Logika moze by¢ uzyty z bloczkiem
jesli do formutowania warunkow. Pokazany na rysunku bloczek wykona kod umieszczony wewnatrz,
jesli przyspieszenie w kierunku x jest roéwne 4. Oprécz znaku réwnosci, z menu rozwijanego mozna
wybraé¢ znak mniej niz, wiecej niz itp. w zaleznos$ci od potrzeb.

wykonaj

Czasami znak wartoéci liczbowej nie jest nam potrzebny. Jednym ze sposobéw
usuniecia go jest uzycie bloku wartoéci bezwzglednej z kategorii M wartos¢ bezwzgledna - IE
Matematyka. DomyS$lnie ten blok jest ustawiony na pierwiastek pienviastek kadratouy
kwadratowy. Warto$¢ bezwzgledna mozna wybraé¢ z menu rozwijanego &

bloku. Pokazany blok usunie znak minus i zwréci warto$é 5.

1. Napisz kod, ktéry bedzie nakazywat PASCObotowi 16¢ do przodu, dopdki
akcelerometr nie wykryje, uderzenia w przeszkode. Nastepnie powinien on cofnaé sie
1 zatrzymacé. Bloczek jesli z kategorii Logika umieszczony w programie pomoze wykry¢, ze
napotkano przeszkode. Blok u$pienia z kategorii Czas ustali czas cofania sie PASCObota.
Bloczek wartoéci bezwzglednej spowoduje, ze reakcja nastapi bez wzgledu na to, czy
przyspieszenie bedzie dodatnie, czy ujemne. Przykladowy kod pokazano ponize;j.

powtarzaj [{ele]ole] (IS |

wykonaj | moveWithVelocity z:
£V (cm/s)

(=] fesii warlost bezwzgledha [ || Przyspieszenie, X @

wykonaj mdveWithVeIocity z
+v (cm/s) -25

‘ Uspienie m

Test

1. Przetestuj swéj kod, umieszczajac PASCObota okoto 0,5 m przed przeszkoda. Kliknij przycisk
Start . Modyfikuj kod, az zacznie dziataé¢ poprawnie.

2. Pobierz funkcje Skreé w lewo lub w prawo oraz funkcje Przesun na odleglosé z biblioteki
kodéw PASCO. Utwoérz program, ktory bedzie ich uzywatl z istniejacym kodem, aby PASCObot
ominatl przeszkode, gdy na nia natrafi. Potem robot powinien kontynuowac jazde
w dotychczasowym kierunku. Wylacz wszystkie nieuzywane bloki.

3. Umieé¢ kilka przeszk6d wokét PASCObota. Zmodyfikuj swéj kod, aby PASCObot kontynuowat
wedréwke po ich ominieciu.

Ulepszenia

1. Czasami PASCObot moze wpaéé¢ na przeszkode z boku. Spowoduje to powstanie przyspieszenia
w kierunku y. Zmodyfikuj kod tak, aby reagowal na pojawienie sie przyspieszenia zaréwno
w kierunku x, jak iy.

2 Eksperymentuj z kodem nawigacji wéréd przeszkdd, aby skrocié czas potrzebny PASCObotowi na
obejécie obiektow 1 zmniejszyé prawdopodobienstwo, ze utknie po drodze.
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3. [/lcontrol.Node wewnatrz PASCObota ma glo$nik. Uzyj bloczka wlacz //control.Node Speaker
z kategorii Urzadzenie, aby wydawac¢ dzwieki, gdy PASCObot uderzy w przeszkode.

W przyktadowym kodzie pokazanym ponizej za kazdym razem zmienia sie kierunek, w ktory
PASCODbot skreca, gdy uderzy w przeszkode. Moze to poméc w zapobieganiu, by nie utknat podczas
wedréwki.

powtarzaj

wykonaj = moveWithVelocity z:
, +v (cmis) | B3
OF (wartosé bezwzgledna - ) |- - Przyspieszenie, X - m/s* - I[> - I3}
wykonaj mdveADistance z:
+X (cm) -20

turnRight
moveWithVelocity z:

v (cmis) | 5
L v (cmis) | €5

(&) Jesli wartos¢ bezwzgledna - J° |- - Przyspieszenie. X - mis* - [> - I{3]
wykonaj mdveADistance z
+X (cm) -20
turnLeft

moveWithVelocity z:
+v (cm/s) |

L
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