Cwiczenia na lekcji

Cwiczenie 1.

Otworz w przegladarce program: OPEN ROBERTA LAB

Wybierz system Ev3 c4ev3

Do zadania pierwszego wybierz scene ze zdjecia ponize;j:
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Zmodyfikuj sceng tak aby pozostat na niej robot oraz trzy dowolne
przeszkody ( np. jak na zdjeciu ponizej)
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Nastepnie wykonaj polecenia Ai B

A. Zapisz w srodowisku Open Roberta Lab kod zrédtowy programu o nazwie
»Slalom” i przeprowadz symulacje robota ktdry ominie przeszkody
slalomem jadgc przodem.

B. Zapisz w srodowisku Open Roberta Lab kod zZrodtowy programu o nazwie
»Slalom” i przeprowadz symulacje robota ktdry ominie przeszkody
slalomem jadgac przodem do pozycji startowej, a nastepnie zmodyfikuj
kod tak aby robot wrdcit tytem..

Cwiczenie 2.

Otworz w przegladarce program: OPEN ROBERTA LAB
Wybierz system Ev3 c4ev3

Do zadania pierwszego wybierz scene ze zdjecia ponizej:
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Nastepnie wykonaj polecenia Ai B

Zapisz w Srodowisku Open Roberta Lab kod zrodtowy programu o nazwie
,Zatrzymanie przed przeszkodg” i przeprowadz symulacje robota.
Mozesz skorzystac z podrecznika zdjecia podrecznika — Symulacja robota
1i2.



— FRozdzal 3.

z komputera

11.6.Symulacja robota EV3 w $rodowisku Open Roberta Lab

Open Roberta Lab to darmowe $rodowisko programowania i symu-
lacji kilku popularnych robotéw, w tym LEGO MINDSTORMS EV3,
Wykorzystuje ono rozwigzania chmurowe, wiec nie wymaga instala-
cji. Zalozenie konta na stronie projektu umozliwia zapisanie online
wszystkich utworzonych programéw.

Programowanie odbywa si¢ za pomocg graficznego interfejsu, w kt6-
rym program ukiada si¢ z dostepnych blokéw. W zaleznosci od wybra-
nego robota mozna réwniez podejrze¢ kod przettumaczony m.in. na
jezyk Python. Utworzony program mozna nastgpnie zaimplementowa¢
w robocie lub przetestowac w oknie symulatora. Serwis Open Roberta
Lab jest dostepny w jezyku polskim.

Po uruchomieniu strony projektu lab.open-roberta.orz wybieramy
robota oraz system operacyjny. W naszym wypadku wybierzmy robota
EV3 i system EV3 cdev3 (rys. 11.9).
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Rys. 11.9. Wybdr robota EV3 w érodowisku Open Roberta Lab

Rysunek 11.10 przedstawia okno z ym (zzut 2 lewe))
oraz okno z podglqdem konfiguracji robota EV3 (zrzut z prawej).

Okna symulacy
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Rys. 11.10. Obszar raboczy Open Roberta Lab | konfiguracia robota EV3

Aby wlaayé podglad robota, wystarczy wybraé pnyclsk edycjiiopcje
Podglad robota wyposazo
nego wdwa kola, promienie czujnika go wychwytujg
i kwadrat), kol oraz sciezke, po
knére) robot moze jezdzi¢, jesli zostanie tak zaprogramowany. W tym
widoku symuluje sig¢ dziatanie robota (rys. 11.11).
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Rys. 11.11. Wigczanie podgladu, w ktérym mozna symulowad dziatanie roota

W oknie symulatora zna;du;e sig kilka przyciskow — na rysunku 11.11
20ne iod 1do 6. Przyciski pozwalajg na:

uruchomienie programu (1),

zmiane tha sceny (2),

podglad programowalnej kostki zestawu EV3 (3),

podglad wartosci poszezeg6lnych czujnikéw (4),

umieszczenie robota w punkcie poczatkowym (5),

wgranie wlasnego tla (6).
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Zaprogramujems ez reakcjg robota na spotkanie z praeszkody: obot
zatrzyma sig, jesli wykryje, ze jduje sie w odleglosci 10 cm.
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Rys. 1 Symulacja robota 1.

D. Zmodyfikuj program ,,Zatrzymanie przed przeszkoda” tak aby po
zatrzymaniu robot dwukrotnie wypowiedziat stowa ,Poprawne
zatrzymanie”



Cwiczenie 3.

Otworz w przegladarce program: OPEN ROBERTA LAB
Wybierz system Ev3 c4ev3
Do zadania drugiego wybierz scene ze zdjecia ponizej:
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Nastepnie wykonaj polecenia Ai B

A. Zapisz w Srodowisku Open Roberta Lab kod zréodtowy programu ,,Jazda
po sciezce” i przeprowadz symulacje dziatania robota.

B. Zmodyfikuj kod programu ,Jazda po sciezce” tak, aby robot pokonat trase
jadac tytem.

Wykorzystaj do zadania materiat z podrecznika dotgczony ponizej ,,Symulacja
robota 2”.



Rozdzial 3. z komputera

Aby to zrobi¢, zmienimy najpierw tlo w oknie symulatora (przycisk 2
zrys. 1L11, 5. 191) na takie, w ktérym robot jest ustawiony w pewnej
odleglosci przed przeszkods (rys. 11.12). Linie przerywane obrazujg
dzialani jnika ultradzwigkoweg
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Rys. 11.12. Robot ustawiony przed przeszkoda

Robotem bedzie fa petla, wykony do Zwrb-
cenia przez czujnik ultradZwigkowy informacji o tym, e odleglosc
od przeszkody jest mniejsza lub réwna 10 cm. Poruszanie sie robota
do przodu bedzie wypadkows takiej samej predkosci robota w lewo
iw prawo jednoczesnie.

Kod zrédlowy Z ie przed kodg przedsta-

wiono na rysunku 11.13.

Kod rédiowy programu ©
Zatrzymanio przed — :
preeszkoda £ . am s ickowy Port 25 | EERC

Rys. 11.13. Kod #rédiowy programu Zatrzymanie przed przeszkodg

Narysunku 11.14 iono wynik symulacji — ibiona linia
pokazuje tor ruchu robota, a linie wychoduce od robota abrazun dzia-
lanie sensora ultradzwiekowego.
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Rys. 11.14.
Cwiczenie 1
a. Zaplsz w érodownsku Open Roberla Lab kod zrbdlowy programu
ie przed dg i przep robota.
b. Zmodyfil yj prograrn ie przed p kodg tak, aby po
y robot dwuk ie wypowiedzial slowa ,Poprawne za-
trzymanie”.

Rys. 1 Symulacja robota 2.

11. Stenyjemy robotem .

Program Jazda po Sciezce
Wykonamy kolejne zadanie: robot bedzie jezdzil po wyznaczonej éciez-
ce narysowanej linig ciggla.

Ustawiamy odpowiednie tlo (rys. 11.15) i przesuwamy przeszko- W
de tak, aby nie kolidowala z robotem podczas jazdy po linii. Robota  poyas jazdy robota po
umieszczamy na czarnej linii, sciezos czujnik koloru maza

W polsidim tumaczeniu
opisu tago caujnika dwa
razy poawia sk Soatio
otoczenia”. Nalezy
pamigta, ze pierwsza
opeia dotyczy natezania
éviatta ocbitego, a druga -
Rys. 1115, Ustawienie robota na &ciezce Sviatia otoczenia.

W rozwiazaniu mozemy wykorzystac czujnik koloréw, ktéry pozwoli  Czujnik koloréw,
skorygowac tor ruchu robota, gdyby wyjezdzat poza czarng linie. Rysu- & 18507
nek 11.16 przedstawia zapis kodu Zréd Jazda po Scieice.

© Kod #rédiowy programu
Jazda po Sclozce

Rys. 11.16. Kod Zrdlowy programu Jazda po Sclezce

W petli sprawdzany jest kolor, wykrywany przez czujnik koloru. % Dobra rada
Jedno kolo (port B) obraca sig do przodu z predkoscig 25, drugie za§  Open Roberta Lab
(port C) w przeciwnym | z predkoécig 3 (wartosé —3). Kiedy :mz;“mﬂm“m
czujnik kolom nie rozpoznaje cumego koloru Sciezki, silniki poruszaja  jogna jost cznaczona
si¢ w przeci strony, W k k ji robot jezdzi zygzakiem po  kwadratem, a druga
czarnej linii. Blok port silnika mozna znalez¢ na liscie instrukcji ozna- g"“amm tej druge

czonych gwiazdkg i numerem 2 w czgsci Dzialania — Ruch. zaswansowane instrukcje
storujace.
Cwiczenie 2 oricabdonatlsoe ]
a. Zapisz w $rodowisku Open Roberta Lab kod zrédtowy programu it

Jazda po icieice i przeprowadz symulacje dzialania robota.
b. Zmodyfikuj kod programu Jazda po Sciezce tak, aby robot pokonat
trasg, jadac tylem. =3



