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EDUCATIONAL ROBOT

Jezyk programowania Chart — podrecznik uzytkownika

llustracja przedstawia interfejs programowania w jezyku Chart. Modut Chart zawiera
nastepujgce moduty: modut nastawnikédw, modut czujnikédw, modut polecen, modut sledzenia

linii i modut zmiennych.

i . -
7. azwa programu
'r)

Powrét Gtowny
Zapisz

Podprogram

Biblioteka :
Pobierz

Rozmiar

1. Nazwy i funkcje modutow

1.1 Program gtéwny

Program gtowny jest obszarem programowania i nie mozna go usuwad.
Wszystkie moduty ktére majg by¢ elementem programu nalezy przecigga¢ i upuszcza¢ pod

blokiem programu gtéwnego, aby nastepnie zostaty pobrane jako program na sterownik.

1.2 Modut nastawnikéw

Zaktadka nastawnikéw zawiera 5 modutéw: duzy silnik, maty silnik, gtosnik, dioda LED i ekran
reagujacy na polecenie wysytane ze sterownika. Ikony, nazwy i zasade dziatania przedstawiono

ponizej:
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Nazwa Parametr

Port: Okresla port, do ktérego podtgczony jest motor

Tryb: Okresla tryb wyjsciowy pracy silnika: predkos¢, kat,

DUZY SILNIK petlai czas.

Wartos¢: Okresla wartoscig liczcbowg mierzong w
odpowiednich jednostkach: czas , petla i kat obrotowy

silnika pracujgcego w petli zamknietej. Np. jezeli wybrana
Duzy silnik

oot ~000

Tryb

Wartoéé nie trzeba ustawia¢ wartosci).

zostanie petla, warto$¢ bedzie iloscia powtdrzen petnych

obrotow (360 stopni), (jezeli wybrana zostanie predkosc,

Predkosc
Waznosé Predkos¢: Okresla predkosé obrotowa silnika. Mierzona jest

w % w odniesieniu do predkosci maksymalnej. Zakres: -

100~100
Duzy silnik
= 6o Wazinos¢: Po zaznaczeniu, wpisany skrypt bedzie
Tryb
R Predkosé uruchamiany dla motoru podtaczonego do wybranego
Stopnie
Predkosc Petla portu.

Sekundy

Waznosc

Jezeli zaznaczona zostanie wazno$é w portach Ai B,

uzywane beda 2 silniki rownoczesnie, kazdy bedzie

pracowat wedtug skryptu zapisanego w jego zaktadce.
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MALY SILNIK

Maly silnik
Port A o o Q
Tryb
Wartosc
Predkosc

Waznosc

Maty silnik
Port A e o o
Tiyb

o Predkosc
Wartosc )
Stopnie
Predkosc Petla

Waznosé vy

Port: Okresla port, do ktérego podtgczony jest motor

Tryb: Okresla tryb wyjsciowy pracy silnika: predkos¢, kat,

petlai czas.

Wartos¢: Okresla wartoscig liczcbowa mierzong w
odpowiednich jednostkach: czas , petla i kat obrotowy
silnika pracujacego w petli zamknietej. Np. jezeli wybrana
zostanie petla, wartos$¢ bedzie iloscia powtdrzen petnych
obrotow (360 stopni), (jezeli wybrana zostanie predkosc,

nie trzeba ustawia¢ wartosci).

Predkos¢: Okresla predkosc obrotowa silnika. Mierzona jest
w % w odniesieniu do predkosci maksymalnej. Zakres: -

100~100%

Waznos$é: Po zaznaczeniu, wpisany skrypt bedzie
uruchamiany dla motoru podtgczonego do wybranego

portu.

Jezeli zaznaczona zostanie wazno$é w portach Ai B,
uzywane beda 2 silniki rownoczesnie, kazdy bedzie

pracowat wedtug skryptu zapisanego w jego zaktadce.

GLOSNIK

Glosnik
Diwiek

Wyhierz

Czekaj

Odpowiada za sterowanie gto$nikiem uzywanym do

odtwarzania dzwiekdéw.

Typ dzwieku: Dostepnych jest 8 typow dzwiekdw:

pozdrowienia, gtosy zwierzgat, instrumenty muzyczne itp.

Opcje dzwieku: umozliwia wybér réznych typow dzwiekow
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PODSWIETLENIE

PRZYCISKU LED

Umozliwia wybdr podswietlenia LED na sterowniku.

Swiatlo kluczowe Status: Wiaczona/wylaczona dioda LED

Status: Wi -

Kolor

Kolor: Umozliwia wybdr koloru diody LED: czerwony,

Czerwony

Niebieski niebieski, zielony itp.

Zielony
Na ekranie mogg by¢ wyswietlane znaki lub wartosci
zwracane z podtgczonych czujnikéw
Wiersz wyswietlacza: Okresla, ktdry wiersz bedzie
wyswietlany na wyswietlaczu. Kazdy wiersz moze zawierac
maksymalnie 20 znakow.

EKRAN

Tres$é: Umozliwia reczne wprowadzanie znakéw lub

Wyswietlacz

Wiersz ™ o e o

wybieranie zmiennych.

(Zmienne sg wartosciami zwracanymi z czujnikow lub

wartosci ustawianymi automatycznie, do ktérych odnosi

sie program w trakcie pracy).

Nacisnij @ lub e po prawej stronie, aby przesungc.

Jezeli te dwie ikony znajdujg sie poza polem wprowadzania

wartosci, mozna przesung¢ wszystkie wartosci.

OPOZNIENIE
: Umozliwia opdznienie pracy programu, badz pojedynczego

czekaj . . fe
skryptu W czasie. Parametrem jest czas opoznienia a

sekundy:  EES -

jednostka sekunda.
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PRZYPISANIE/

ZAGNIEZDZANIE

7 [
Przypisanie

Wewnatrz tego bloku mozliwe jest zawarcie innej
instrukcji, bagdZz wartosci na ktérych wykonywane sg

obliczenia matematyczne stuzgce pracy programu.
Pierwsze pole wprowadzania wartosci: wybierz zmienng

Drugie pole wprowadzania wartosci: wprowadz wartosé

lub wybierz zmienna
Trzecie pole wprowadzania wartosci: wybierz symbol

Czwarte pole wprowadzania wartosci: wprowadz wartos$é

lub wybierz zmienng

ZATRZYMYWANIE
ODTWARZANIA

Yo |

Wstrzymuje odtwarzanie dzwiekéw przez gtosniki.

KALIBRACJA KOMPASU

Do

Blok stuzacy do kalibracji kompasu

Obrdc¢ sterownik ruchem przypominajgcym ksztatt dsemki
w celu skalibrowania kompasu zgodnie z instrukcjami

wyswietlanymi na ekranie.

NAGRYWANIE DZWIEKU

ry —_—

Nagranie

Wybierz

Sekundy:

Umozliwia nagranie dzwieku z wykorzystaniem mikrofonu

umieszczonego w sterowniku Krypton.

Wybierz: okresla sciezke (nazwe pliku), pod ktorg dZzwiek
zostanie zapisany.

Sekundy: Okresla dtugos¢ czasu nagrywania

Po zakonczeniu nagrywania przejdz do ,,Media” (Media) i
odszukaj opcje ,,Record” (Nagranie); nacisnij odpowiednig

nazwe, aby odtworzy¢ dzwiek.
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1.3 Modut czujnikéw

Biblioteka modutu czujnikdw zawiera moduty stuzgce do gromadzenia danych srodowiskowych
dla sterownika. Sterownik gromadzi informacje sSrodowiskowe poprzez czujniki znajdujgce sie
wewnatrz oraz czujniki podpinane do wejs¢ sterownika. itp. lkony, nazwy, interfejsy i funkcje sg

nastepujace:

Nazwa Parametr

Odczytuje wartos¢ zwrdcong z czujnika z wybranego
CZUJNIK DOTYKOWY
portu. Wartos¢ 1 odpowiada dotknieciu przycisku,

E 0 / natomiast warto$¢ O jest zwracana, gdy przycisk nie jest
.II -

wcisniety.

., | Port: Umozliwia wybranie portu do ktérego czujnik

Czujnik dotykowy

Port: A o o o
000

zostat podtaczony

Zmienna: Okresla nazwe wartosci dla danego czujnika.

Zmienna:

Jezeli podpiete zostang dwa czujniki. Wtedy ich nazwy

okreslone zostang na ,,touch_1" i ,touch_2".

CZUJNIK
ULTRADZWIEKOWY

Mierzy odlegtos¢ od przeszkody do czujnika; Im wieksza

a EI: / odlegtosé, tym wieksza bedzie zwracana wartosc.
{ -

Zakres: 50 mm - 1500 mm.

Zmienna: Okres$la nazwe wartosci dla danego czujnika.

Czujnik ultradzwiekowy

Port: T 09000 Jezeli podpiete zostang dwa czujniki. Wtedy ich nazwy
000

Zmienna:

okreslone zostang na ,ult_1"i ,ult_2”".
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CZUJNIK SKALI SZAROSCI

Czujnik skali szarosci

Port: & o o o
000

Zmienna:

Uzywany zwykle do odczytu i przetwarzania danych z
czujnika skali szarosci. Zwracana wartos$¢ dla koloru
biatego jest niska, natomiast im kolor jest ciemniejszy,
tym zwracana wartos¢ jest wieksza. Dla normalnego
koloru biatego zwracana jest wartos¢ w okolicy 200.

Zakres: 0 - 4095.

Czujnik kolorow

Zmienna:  [EEEEIN

Stuzy do odczytu i przetwarzania danych o

rozpoznanych kolorach.
Kolor i odpowiadajgce mu wartosci sg nastepujace:

Czerwony: 0; Z6tty: 1; Zielony: 2; Niebieski: 3; Biaty: 4;

WYKRYWANIE
FOTOKOMORKOWE

Wykrywanie fotokomorkowe

Zmienna: light 1  ~

Wykorzystuje czujnik kolorow do mierzenia natezenia
Swiatta. Zakres zwracanych wartos$ci wynosi: 0-255, im
jasniejsze jest Srodowisko, tym wieksza bedzie

zwracana wartosc.
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ZYROSKOP

Zyroskop

Zmienna:
XYZ: ——
Zmierz: STOPNIE:  ~

Stuzy do gromadzenia danych z zyroskopu.

Wartos$¢ X okresla stopien nachylenia w gére/ w dof.

Zakres:-1802~1809;

Wartos$¢ Y okresla stopien nachylenia w prawg/lewg

strone. Zakres:-902~902;

Wartosc¢ Z jest uzywana, gdy sterownik jest skierowany
do gbry i okresla nachylenie w prawa/lewg strone.

Zakres: 02~359¢9;

Kompas

zmienna:  [EZENIES

Stuzy zwykle do mierzenia, w ktorg strone jest

skierowana gtowica sterownika. Zwracana warto$¢ ma

\ zakres od 0 stopni do 359 stopni. O stopni i 360 stopni -

potnoc, 90 stopni - wschdd, 180 stopni - potudnie i 270

stopni - zachdd.

APARAT

P a |

Blok wykonywania zdje¢. Wykorzystywany jezeli Aparat

jest podtgczony do portu CAM.

Gdy aparat pracuje, wigczona jest funkcja ,,Photo-
taking” (Wykonywanie zdjec). Zdjecia sa
przechowywane w katalogu ,,Media” (Media) - ,Photo”
(Zdjecia). Dotkniecie i przytrzymanie zdjecia umozliwia
usuniecie zdjecia. Jezeli wykonywanych jest wiele zdje¢

w serii, domyslnie zapisywane jest ostatnie zdjecie.
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WARTOSC LOSOWA

% é / Losowo generowana warto$¢ zapisywana jako zmienna.
: L___§

Parametry ,Start value” (Wartos¢ poczatkowa -

G <, | minimalna)i,End value” (Wartos¢ koricowa
Cyfra losowa

Zmienna:
il 0
poczatkowa:

maksymalna) stuzg do okreslania zakresu.

tocone:. IR
koncowa:

Czas systemowy: Czas, ktory uptynat od uruchomienia
programu do chwili obecne;.
Wybierz

amicana: Resetowanie czasu: Umozliwia wyzerowanie zegara

sterownika.

Czas

Wybierz
Resetowani

. nie czasu
Zmienna:
Czas systemowy

1.4 Modut polecen

Wartosci odczytane z czujnikdw zostajg przetworzone na zmienne (ich parametry zmieniaja
sie w trakcie pracy robota, np. kiedy robot uderzy w inny obiekt i czujnik dotyku zostanie

wcisniety). Nastepnie te zmienne s3 przetwarzane przez moduty polecen i moga by¢

11
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wykorzystywane w programie. Blokami wykorzystujagcymi zmienne sg bloki ocen (poréwnania

zmiennych i wartosci), ktére ,,oceniajg” czy warunek stworzony na podstawie wykorzystanych

blokéw wyrazen i zmiennych jest spetniony, czy tez nie.

Dla oceny w module Chart dostepne s3 trzy wyrazenia: GDY, JEZELI ... W PRZECIWNYM

RAZIE ... oraz DLA ...

Ikony, nazwy, interfejsy i funkcje sg nastepujace:

Ocena

W

Ocena warunku

a— L

Nazwa Parametr
Wyrazenie ,JEZELI ... W PRZECIWNYM RAZIE...”. ,Jezeli warunek jest
spetniony, idZ do lewej cze$ci wyrazenia; w przeciwnym razie zastosuj
prawg czesc”.
Wybieranie zmiennej: Umozliwia wybieranie réznych zmiennych.
OCENA WARUNKOW Kontrast (Porownywanie): >, <, !=(nie jest réwne), ==
[ ]

Wspétczynnik (Poréwnywana wartos¢): Wprowadz wartos$¢ lub wybierz

zmiennga.

Nacisnij ,Add” (Dodaj), aby doda¢ warunki; ustawienia parametrow sg
takie same jak wczesniej. Zwigzek pomiedzy dwoma warunkami jest

nastepujacy: && (i), | | (lub).

1. Jezeli dodamy kolejny warunek a zwigzek pomiedzy nimi okreslimy
jako ,,&&” wtedy oba warunki muszg by¢ spetnione, by cate wyrazenie

byto prawdziwe (true).

2. Jezeli dodamy kolejny warunek a zwigzek pomiedzy nimi okreslimy
jako ,, | |” wtedy przynajmniej jeden warunek musi by¢ spetniony, by

cate wyrazenie byto prawdziwe (true).

12
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L

|__. @D e

WIELKOROTNA PETLA

Czas petli

Petla

Petla wielokrotna

@]

Wyrazenie wykonywane w petli bedzie wykonywane przez okre$long

ilos¢ razy

Po nacisnieciu opcji ,, Infinite loop” (Petla nieskoriczona) modut bedzie

wykonywane wykonywac¢ wyrazenie w nieskoriczonos¢.

i

Ocena petli

Ocena petl

Wybierz:

OCENA PETLI

i
wspsiczynni: (I -
Dodaj warunki

Odpowiada wyrazeniu ,,GDY” (,,Powtorz jezeli”)
Jej zadaniem jest powtarzanie czesci polecenia wyrazenia, gdy warunek
w petli jest spetniony; umozliwia wyjscie z petli i kontynuowanie

nastepnego wyrazenia, gdy warunek nie jest spetniony.
Wybieranie zmiennej: Umozliwia wybieranie réznych zmiennych.
Kontrast (Porownywanie): >, <, !=(nie jest réwne), ==

Wspétczynnik (Poréownywana wartos¢): Wprowadz wartos$¢ lub wybierz
zmienna.

Nacisnij ,Add” (Dodaj), aby doda¢ warunki; ustawienia parametrow sg
takie same jak wczesniej. Zwigzek pomiedzy dwoma warunkami jest

nastepujacy: && (i), | | (lub).

1. Jezeli dodamy kolejny warunek a zwigzek pomiedzy nimi okreslimy
jako ,&&"” wtedy oba warunki muszg by¢ spetnione, by cate wyrazenie

byto prawdziwe (true).

2. Jezeli dodamy kolejny warunek a zwigzek pomiedzy nimi okreslimy
jako ,, | |” wtedy przynajmniej jeden warunek musi by¢ spetniony, by

cate wyrazenie byto prawdziwe (true).

13
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¥ o

PRZERWIJ
Odpowiada wyrazeniu ,,PRZERWIJ” w jezyku C bez parametréw. Jest
1
Z\/T\z uzywane w petli i petla zostanie przerwana, gdy zostanie wykonana.
PETLA CIAGEA

Odpowiada wyrazeniu ,KONTYNUUJ” w jezyku C bez parametréw. Jest

uzywane w petli i jest wykonywane z pierwszego wiersza.

Odpowiada wyrazeniu , WYJDZ” w jezyku C bez parametréw. Uruchamia
polecenie zatrzymania programu i powrotu do poczatku (bez

ponownego uruchomienia)

1.5 Modut sledzenia linii

Jezeli robot w trakcie pracy uzywa czujnika szarosci do $ledzenia linii uzytkownik moze uzywac

blokéw tego modutu do okreslenia instrukcji $ledzenia linii. Do dyspozycji sg bloki inicjalizacji,

gromadzenia danych srodowiskowych, $ledzenia przecinania linii, planowanego $ledzenia linii,

zaawansowanego $ledzenia linii, zbaczania z linii i uruchamiania silnika do programowania.

Czujnik skali szarosci powinien by¢ instalowany z przodu pojazdu w portach od 5 do 7.

Ikony, nazwy, interfejsy i funkcje sg nastepujgce:

Nazwa

Parametr

URUCHOM

7o

Typ silnika: Duzy/maty silnik

Port lewego/prawego silnika: okresla, port do ktérego jest

podtgczony odpowiedni silnik (lewy/prawy) .

Moc lewego/prawego silnika: Okresla moc silnika.

Rzeczywista predkos¢ wyjsciowa jest iloczynem %Vmax i

14
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mocy, a jej zakres wynosi od -1 do 1. Jezeli robot porusza sie
Uruchom

Typ silnika do tytu, gdy silnik obraca si¢ w przéd, mozemy ustawi¢ moc

Port lewego - . . s . . . . . , ,
silnika silnika jako warto$¢ ujemnag. Dzieki temu nie musimy myslec
Moc lewego
silnika

Port prawego o kierunku obrotéw, gdy bedziemy ustawia¢ predkos¢ silnika
silnika

Moc prawego

silnika ponownie w przysztosci.

- ® Poziom skali szarosci podtoza: Liczba czujnikéw skali
0000000

Typ miejsca

Odchylenie czujnikow skali szarosci dla sledzenia linii, wtedy nalezy

wartosci progowej

szarosci zamontowanych na pojezdzie. Jezeli pojazd uzywa 7

wybrac opcje ,,7 gray scale setting” (7 ustawien skali
szarosci); wybraé opcje ,,5 gray scale setting” (5 ustawien
skali szarosci), gdy uzywanych jest 5 czujnikow skali szarosci.
Jezeli nie jest uzywanych ani 7 ani 5 czujnikéw skali szarosci,
nie mozna uzywac biblioteki modutu skali szarosci i nalezy

napisac¢ swoj wiasny program dla $ledzenia linii.

Dostep do skali szarosci: Okresla, na ktérym z portéw na
sterowniku znajduje sie czujnik skali szarosci robota. Na
przyktad, jezeli wybrana zostanie opcja ,,gray scale 7” (skala
szarosci 7) wtedy czujniki skali szarosci, od strony lewej do
prawej, powinny by¢ podtgczone do portéw 1-7 na

sterowniku.

Typ podtoza: Jezeli linia na podtozu (biatym) jest czarna,
nalezy wybrac opcje ,black line” (linia czarna); jezeli linia na
podtozu (czarnym) jest biata, nalezy wybrac opcje ,white
line” (linia biata). Kolory ,,czarny” i ,biaty” odnoszg sie do
rozpoznania wedfug czujnika skali szarosci, na przyktad:
szkto jest bezbarwne, ale ma kolor czarny z punktu widzenia

czujnika.

15
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Odchylenie od wartosci progowej: To wskaznik tolerancji,
odchylenia w odcieniu od barwy podstawowej, ktéry robot
odczytuje jeszcze jako kolor wiasciwy, akceptowalny dla

poruszania sie wedtug wyznaczonego programu.

GROMADZENIE DANYCH

SRODOWISKOWYCH
L
L

Gromadzenie informacji srodowiskowych

Czarny na bialym  ~

Gromadzenie informacji srodowiskowych

Czarny na biatym  ~
Czarny na biatym

Bialy na czarnym

Wykrywaj oba

Ten modut stuzy do gromadzenia wartosci progowych
(minimalnych i maksymalnych) z czujnika skali szarosci.
Jezeli robot porusza sie po konkretnym typie podtoza(biaty
lub czarny), nalezy wybrac tylko jeden typ podtoza. Jezeli
robot porusza sie po obu typach podtoza, nalezy wybrac

oba typy.

Przed rozpoczeciem gromadzenia danych srodowiskowych

musi by¢ umieszczony modut uruchomienia.

Prosimy zapoznad sie z punktem 2-1.

PRZECINANIE LINII
PODCZAS SLEDZENIA

LINII
Yy £ £
B

Typ przeciecia linii: okresla, czy przeciecie linii odbywa sie z
lewej lub prawej strony pojazdu. Podczas wyboru typu

przeciecia linii nalezy uwzglednié nastepujace warunki:

1) Robot (w zasadzie czujnik szarosci) powinien poruszac sie
po tej stronie linii na ktorej jest kolejne przeciecie/skret
2) Nalezy wybierac strone z mniejszg liczbg przecieé, jezeli

nie jest przewidziane zbaczanie z linii/wykonywanie skretow

77 7

2. Predkosc¢ sledzenia linii: Gdy srodkowy czujnik skali
szarosci znajduje sie na linii, silnik pracujacy z wieksza
predkoscia (np. od 10 do 100), ogranicza najwiekszg

predkos¢ pojazdu. Zbyt duza predkos¢ moze spowodowac
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Podrecznik uzytkownika - Flow Chart (Schematy blokowe)

$Sledzenie przecinania sie

Typ praeciecia (PN

Predkosc
sledzenia
Réznica skretu w
lewo

Réznica skretu w
prawo

Czas petli

Czas przecigcia

Zatrzymaj po
zakonczeniu

zgubienie linii.

3. Predkos¢ réznicowa lewego kota (L) okresla predkos¢
motoru Lewego w przypadku skretéw stuzgcych
wyréwnaniu robota wzgledem linii. Jezeli srodkowy czujnik
skali szarosci znajduje sie na linii, predkos¢ lewego kofa (L) =
(predkosé sledzenia linii - predkosé réznicowa lewego kota) x

wartos¢ mocy silnika.

4. Predkosc¢ réznicowa prawego kota (R) okresla predkosc
motoru prawego w przypadku skretdw stuzgcych
wyrownaniu robota wzgledem linii. Jezeli Srodkowy czujnik
skali szarosci znajduje sie na linii, predkos¢ prawego kota (R)
= (predkosc sledzenia linii - predkos¢ réznicowa prawego
kotfa) x wartos¢ mocy silnika. Jezeli predkosé sledzenia linii
wynosi 100, a predkosci réznicowe kota lewego/prawego
wynoszg odpowiednio 30, predkos¢ pojazdu jest réwna (70
x wartos¢ mocy). Jezeli predkos$¢ obrotowa obu kot jest
rézna (np. ze wzgledu na zastosowanie réznych przektadni
zebatych), nalezy wyregulowad wartosci ,,predkosci
réznicowej lewego kota (L)” i ,predkosci réznicowe;j

prawego kota (R)”, aby uzyska¢ takg sama predkosc.

5. Czas petli: Okresla liczbe przecied linii (skrzyzowan).
Kazde skrzyzowanie podczas $ledzenia linii jest zliczane

poprzez przeciecie jego linii.

6. Czas przeciecia linii: Czujnik skali szarosci mierzy, jak
dtugo pojazd bedzie sie poruszac po przecieciu linii (wartos¢

czasu zmienia sie w zaleznosci od rodzaju podtoza).

17
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Podrecznik uzytkownika - Flow Chart (Schematy blokowe)

7. Zatrzymanie pojazdu: Okresla, czy robot powinien sie

zatrzymac po wykonaniu programu.

VA

PLANOWANE SLEDZENIE

LINII

* o

m YI
Planowane éledzenie

Predkosc
sledzenia

o o
lewo
eialab 0 |
prawo

Czas sledzenia

Zatrzymaj po
zakonczeniu

Tak v

Jezeli nie wystepuje przeciecie linii lub nie jest dostepny
punkt odniesienia, mozna uzywac funkcji planowanego
$ledzenia linii w celu kontrolowania odlegtosci do przodu i w
czasie. Odlegtos¢ poruszania sie do przodu robota jest
okreslana przez predkosc robota i czas $ledzenia, natomiast
czynniki majgce wptyw na predkos¢, w tym napiecie,
opornosc (tarcie podtoza) itp., nie s3 parametrami, ktore
mozna kontrolowaé. Dlatego nie mozna zagwarantowad

100% precyzyjnosci.

ZAAWANSOWANE

SLEDZENIE LINII

Zaawansowane sledzenie

Predkosc
sledzenia
Roznica skretu w
lewo

Roznica skretu w
prawo

Port

Zatrzymaj po
zakonczeniu

Zaawansowane S$ledzenie linii jest wykorzystywane do jej
szukania w momencie kiedy robot rozpoczyna poszukiwania
W miejscu innym niz linia (musi do niej kawatek dotrzec).
Koncowym znakiem zaawansowanego $ledzenia linii jest
wartos$¢ zwracana przez czujnik, kiedy osiggnie wymagane

nastawy; np.:
- czujnik skali szarosci jest podtgczony do portu 1,

- zwracana z czujnika wartos$¢ wynosi 3000, gdy nie jest

wykrywany obiekt;

- zwracana wartosc bedzie mniejsza niz 500, jezeli wykryty

zostanie obiekt,

18
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Wystgpi zatem warunek:

,Jezeli Port 1 < 500, zaawansowane Sledzenie linii zostanie

zatrzymane.”

77 7

1. Predkos¢ sledzenia linii, predkos¢ réznicowa lewego kota
(L), predkos¢ réznicowa prawego kota (R): zgodnie z

»przecinaniem linii podczas $ledzenia linii”.

2. Port: Potaczenie czujnika z portem w celu zatrzymania

czujnika.

3. Operator poréwnawczy: Zalezy od zmian wartosci

zwracanej przez czujnik.

4. Wartos$¢ domyslna: Wartosc progowa dla zatrzymania

czujnika.

Status ruchu robota jest kontrolowany za pomocg 2
silnikdw, a gwattowny skret osigga sie poprzez predkosc¢
GWALTOWNY SKRET réznicowq 2 silnikdw. Jezeli predkosé obu motorow jest
o 0 & wartoscig dodatnig (predkos¢ do tytu jest traktowana jako
)
@ &

wartos$¢ ujemna), robot bedzie gwattownie skrecat do boku

ale z mniejszg predkoscia. Jezeli predkosé obu silnikow

Gwattowny skret bedzie rézna (dodatnia i ujemna) robot bedzie skrecat z
Linie
reeciraizc 5o LN wiekszg predkoscig. Czesci czujnika skali szarosci skanuja
Predkosé
Ie:rego silnika “ L. . , .
Pedkosc | linie okreslajac zakonczenie gwattownego skretu.

prawego silnika

Pozycja koncowa
Zatrzymaj po — 1. Liczba przecietych linii: Liczba przecietych linii podczas

zakonhczeniu

gwattownego skrecania. Na przyktad: przeciecie dwdch linii

w celu wykonania skretu o 180 stopni na skrzyzowaniu.

2. Predkosc lewego silnika (L), predkos¢ prawego silnika
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(R): okresla predkosc¢ lewego i prawego silnika.

3. Pozycja koricowa: Pozycja koricowa okresla teoretyczng
pozycje, w ktorej robot zatrzymuje sie wzgledem
srodkowego, srodkowy lewy lub srodkowy prawy czujnik
skali szarosci. Robot posiada wtasng bezwtadnos¢ i
nieznacznie przechyla sie z tendencja do przewrdcenia sie.
(szczegdlnie kiedy predkos¢ skretu jest wieksza). Dlatego
zawsze nalezy wybieraé czesSciowy skret w lewo ( gdy np.
tylko silnik obraca sie w lewo z duzg predkoscia.) Stuzy to do
zapewnienia mozliwie jak najlepszemu zachowaniu robota

po wykonaniu skretu.

URUCHOM SILNIK Modut jest sterowany gtdwnie przy uzyciu silnikdow

podzielonych na 2 typy: sterowane czasem lub przy uzyciu

czujnika. W przypadku sterowania czasowego robot

zatrzymuje sie, gdy zakoriczony zostanie program; natomiast
w przypadku sterowania za pomocg czujnika mozna

Ry - zdecydowad, czy nalezy zatrzymac robota czy tez nie.

zakonczenia
Predkodd
lewego silnika

Zakonczenie programu polega na sprawdzeniu, czy

raers sk N

prawego silnika

czas oponienia [ EEN zwracana warto$¢ z odpowiedniego czujnika odpowiada

ustawieniom.
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EDUCATIONAL ROBOT

1.6 Biblioteka modutu zmiennej

Biblioteka modutu zmiennych zawiera zmienne globalne generowane w schemacie
blokowym. Podczas tworzenia zmiennych za pomocg modutéw sg one definiowane

automatycznie (majg automatycznie przypisane nazwy)

‘a_&
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2. Programowanie w jezyku Chart

2.1 Przenoszenie modutu

Nacisnij modut po lewej stronie i przeciagnij go do obszaru kodowania po prawej stronie.
Modut zostanie wygenerowany po zwolnieniu palca. Wtedy tez mozna zmieniaé parametry w

celu podtgczenia modutu do innych modutéw.

|jgtm_ﬂ°eL“JJ — e
Elmm|”,gm‘ I

Nastawni \
f \ Maly silnik

al .

Czujnik

Kontrola $wiatlo kluczowe Przecigganie do obszaru edytowania,

- l Wyswietlacz

U Wytacz

Zrnienne.
A [

a_a_

Przenoszenie modutu i przesuwanie obszaru roboczego

Przenoszenie modutu: wybierz modut z lewej strony, przesun palcem, aby przeciggnac
modut do obszaru kodowania (roboczego); modut w obszarze kodowania przesuwaj przy

uzyciu palca.

Przesuwanie obszaru roboczego: Przy uzyciu dwdch palcow powiekszaj/zmniejszaj obszar

kodowania; nacisnij pustg przestrzen w obszarze kodowania, aby go przesunac.
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taczenie 2 modutéw

Przeciagnij modut do punktu funkcyjnego Ml drugiego modutu. moduty mozna
taczyc ze sobg w miejscu, w ktérym przebiega linia. Patrz ilustracja:

Po zwolnieniu palca 2 moduty zostang potgczone ze sobg. Ponowne przesuwanie modutu

‘97&;

O &

spowoduje przerwanie linii. o

Wstawianie modutu

Podczas wstawiania modutu (bloku pomiedzy dwa inne) odciggnij najpierw modut
pierwotny, dodaj modut przeznaczony do wstawienia i przeciggnij modut pierwotny do
pierwotnego potozenia. Na przyktad: aby wstawi¢ modut ,Display” (Wyswietlacz) pomiedzy
modut ,Big motor” (Duzy silnik) i ,Ultrasonic sensor” (Czujnik ultradZzwiekowy) postepuj w

nastepujacy sposoéb:
1. Odciggnij modut ,,Big motor” (Duzy silnik)

2. Potgcz modut ,Display” (Wyswietlacz) z modutem ,Ultrasonic sensor” (Czujnik

ultradzwiekowy)

3. Potgcz modut ,,Big motor” (Duzy silnik) z modutem ,,Display” (Wyswietlacz)
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EDUCATIONAL ROBOT

2.2 Usuwanie modutu

Usuwanie modutu polega na przeciggnieciu modutu do lewej strefy. Gdy wyswietlona

zostanie ikona kosza na $mieci zwolnij palec i modut zostanie usuniety. Patrz ilustracja:
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2.3 Jak pisa¢ programy

Punktem wyjscia dla pisania programu jest modut ,,Main” (Gtéwny), dlatego do modutu

»Main” (Gtéwny) dotaczane sg rozne moduty zgodnie z logikg planowanego programu.

Podczas przeciggania modutu do obszaru kodowania modut jest odtgczony i nie jest
uzywany; tylko po podtgczeniu modutu do modutu ,Gtéwnego” modut bedzie wykorzystany w

programie

Proces:
1. Przeciggnij wymagany modut z lewej strony do obszaru kodowania po prawej stronie;
2. Podtgcz modut do modutu ,,Gtéwny”;

3. Kliknij modut i zmien parametry modutu w polu ustawien parametru;

Na przyktad: Silnik na porcie A obraca sie w prawo z predkoscig 60 przez 2 sekundy i zatrzymuje
sie:

25

e g solectric

Education Solutions



A A
Podrecznik uzytkownika - Flow Chart (Schematy blokowe) k b I II X

EDUCATIONAL ROBOT

1. Przeciggnij modut ,,Duzy silnik” z lewej strony i podtgcz go do modutu ,,Gtéwny”;

2. Kliknij modut duzego silnika, aby wyswietli¢ okno ustawien parametréw. Ustaw port silnika na
wartosc ,,A”, tryb na wartos¢ Predkosé, predkosé na wartosé np. ,,-20” i dotknij pozycje ,,Waznos¢”

Duzy silnik

000

Wartosc

Predkosé

Waznosc
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Przeciggnij modut ,,Czekaj” pod modut ,Duzy silnik” w kroku 1 i kroku 2, i ustaw czas na

wartosc¢ ,2”;

Przeciaggnij modut , Duzy silnik” pod modut ,Czekaj”, ustaw port silnika na wartos¢ ,A”, tryb na

wartosc ,Predkos$é” i predkos¢ na wartosc ,,0”, dotknij pozycje ,,Waznos¢”.
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2.4 Jak uzywa¢ podprogramu

Gdy zachodzi potrzeba uruchomienia zestawu czynnosci lub logiki w powtarzalny sposdb, nalezy
zapisaé zestaw w podprogramie i nazwac taki podprogram; w ten sposéb mozna zmniejszy¢ ilos¢
kodu i poprawi¢ jego wydajnos¢. Na przyktad: Dioda LED sterownia witgcza sie na 5 sekund, a
nastepnie wytacza sie:

1. Nacisnij, e aby wygenerowac podprogram, nastepnie nacisnij , aby

sprawdzié¢ wszystkie podprogramy (jak przedstawiono na rysunku 2). Nacisnij podprogram 1,

aby przetaczy¢ sie do odpowiedniego interfejsu kodowania.

Glowny

Rys. (1)
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Rys. (2)

Podl
2. Przewin ekran I—l do lewej strony, zostanie wyswietlony nastepujacy element

Pod1 - ©)
. Nacisnij , aby przypisa¢ do podprogramu nazwe ,LED”. Patrz ilustracja

ponizej:

(Uwaga: Nacisnij @, aby usunac¢ podprogram)
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2. Dodaj modut ,,LED” pod podprogramem i ustaw status na wartos¢ ,,On” (Wt.), kolor na
wartos¢ ,Red” (Czerwony); dodaj kolejny modut ,,Czekaj”, ustaw czas opdznienia na wartosc ,,5
s”; dodaj kolejny modut ,LED” i ustaw jego status na wartos¢ ,,Off” (Wyt.). Patrz ilustracja

ponizej:
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3. Uzyj podprogramu w module , Gtéwny”

Na liscie programoéw nacisnij ,,Gtéwny”, aby przetaczyc¢ sie do interfejsu ,Gtéwny” i przeciagnij

LED
podprogram ~na prawg strone, aby pofaczy¢ go z modutem ,Gtéwny”. Patrz

ilustracja ponizej:

Glowny

=
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2.5 Jak uzywaé zmiennej

Uzywanie zmiennej podczas kodowania moze sprawi¢, ze program bedzie elastyczny oraz
bardziej skomplikowany.

Nowa zmienna: Po naciénieciu = zostanie wygenerowana zmienna o domysinej

nazwie ,,cus_1”. Mozna nacisng¢ niebieski obszar, aby zmieni¢ nazwe zmiennej. Patrz rysunek 2.

Przeciggnij czujnik do obszaru kodowania; w bibliotece modutu zmiennych zostanie wyswietlona
zmienna dla czujnika. Na przyktad, jezeli przeciggniety zostanie czujnik skali szarosci,
wyswietlona zostanie zmienna o nazwie ,,gra_1". Patrz rysunek 3.

=

Rys. 1 Rys. 2 Rys. 3

Usuwanie zmiennej

N
Nacisnij najpierw, patrz ilustracja ponize;j:

gra_1l: System automatycznie wygeneruje zmienng; moze ona zosta¢ usunieta przez
uzytkownika.

cus_1: Zmienna generowana automatycznie, ktéra moze by¢ usuwana. Naci$nij o w
prawym gornym rogu, aby usung¢ zmienna.
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Przypisz nazwe do wygenerowanej automatycznie zmiennej cus_1. Najpierw przeciagnij czujnik

skali szarosci do

modutu obliczen:

Przypisanie

W pierwszym polu

wprowadzania danych wybierz

wygenerowang automatycznie

zmienng cus_1.

Przypisanie

Wybierz  zmienng i  operator
obliczeniowy, wprowadz warto$é
liczbowg - wzér jest nastepujacy:

cus_1=gra_1*2
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2.6 Jak uzywaé modutu oceny

Do wykonania oceny wymagany jest porownywany obiekt i wartos¢ odniesienia. Poréwnywany
obiekt jest zwykle wartoscig zwracang przez czujnik lub zaktualizowang zmienna. Patrz ilustracja
ponizej:

N
1. Przeciggnij najpierw modut wielokrotnej petli ol i 7aznacz opcje ,petla” w ustawieniach

Petla wielokrotna

Petla V)

parametru i podtgcz do modutu ,Gtéwny", jak przedstawiono ponizej:

1. Przeciggnij czujnik dotykowy, -j podtacz go do opcji ,petla nieskonczona” i

wybierz port 1; wygenerowana zostanie zmienna touch_1 w nastepujacy sposdb:

Y Ocena warunku

2. Przeciagnij modut oceny warunku i podtacz go do czujnika dotykowego;

wprowadz odpowiednie ustawienia, jak przedstawiono ponize;j:

34

e g solectric

Education Solutions



A A
Podrecznik uzytkownika - Flow Chart (Schematy blokowe) k b I II X

EDUCATIONAL ROBOT

l"g)
ok

Jezeli czujnik dotykowy nie jest wcisniety, uruchom program po lewej stronie modutu oceny
warunku; w przeciwnym wypadku uruchom program po prawej stronie.

= N

Ocena warunku

Wybierz:
Kontrast: (R

wspoiczynni: (KON -
Dodaj warunki

Glosnik

3. Przeciggnij modut ,,Gios’,nik”_. Wybierz opcje , Powitanie” na liscie
typow dzwieku oraz ,Czes$¢” na liscie dzwiekdw; nastepnie podtgcz modut do lewej strony
modutu oceny warunku. Przeciggnij kolejny modut ,Gtosnik”. Wybierz opcje ,, Zwierze” na liscie
typéw dzwieku oraz ,Foka” na liscie dzwiekdw; nastepnie podtgcz modut do prawej strony
modutu oceny warunku. Patrz ilustracja ponizej:
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4. Program ,,Gtos$nik” zostat zakoriczony. Podtacz czujnik dotykowy do odpowiedniego portu

sterownika (port 1) i pobierz program na sterownik. Nacisnij program, aby odtwarza¢ dzwieki.

“d, “d,
[ Powitanie | Dm

Jezeli przycisk dotykowy nie jest wcisniety, odtworzony zostanie dzwiek , Cze$¢”. Nacisnij

czujnik dotykowy, aby odtworzy¢ dzwiek zwierzecia.
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2.7 Demonstracja sledzenia linii

Przygotuj pojazd z 5 czujnikami skali szarosci. Podtgcz czujniki od lewej do prawej do

portéw 1,3,4,5,7, podtgcz lewy silnik do portu A, a prawy silnik do portu D.

W przdd

W lewo W prawo

1 3 7
Czujniki \ . . .

skali
Szarogd m

Demo 5-1 Gromadzenie danych srodowiskowych

Do tytu

Zmienna srodowiskowa musi zosta¢ pobrana przed sledzeniem linii; przeciggnij modut

»,Uruchamianie” i ,Gromadzenie danych srodowiskowych” do obszaru kodowania, jak

przedstawiono tutaj:
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Ustawienia parametréw beda nastepujace:

7 il Q
Uruchom

Typ silnika Maly silnik  ~

Forievede D

o A e

silnika

Hoeeese

e 1

silnika

Cpbraeao S —

silnika

dosrevese

o 1

silnika

Ilos¢ skal szarosci -

Gromadzenie informacji srodowiskowych

Typ miejsca

wartosci progowej :

Jak gromadzi¢ dane:

1. Pobierz program i uruchom go na sterowniku.

2.  Wyceluj czujnik skali szarosci na czarng linie zgodnie z instrukcjami, nacisnij
»Yes” (Tak), aby pobraé dane linii czarnej;

3.  Wyceluj czujnik skali szarosci na biate tto, nacisnij , Yes”, aby pobraé dane o
biatym tle

4. 2 wiersze danych zostang réwnoczesnie wyswietlone na ekranie sterownika:
dane linii czarnej i dane tta.

5. Nacisnij , Yes”, aby zakoriczy¢ pobieranie danych srodowiskowych. Sterownik

automatycznie zapisze dane.
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Podrecznik uzytkownika - Flow Chart (Schematy blokowe) [;‘ I I X

EDUCATIONAL ROBOT

Environment Colle... Environment Colle...
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Demo 5-2 Sledzenie linii:

Po pobraniu danych $rodowiskowych przeciagnij modut ,Uruchom” , ,Sledzenie przecinania

sie” i ,gwattowny skret” do obszaru kodowania, patrz ilustracja ponizej:

4

g
B

ge
Bo
- g

39

e g solectric

Education Solutions



Podrecznik uzytkownika - Flow Chart (Schematy blokowe)

Ustawienia parametréw beda nastepujace:

~ \

Uruchom

Typ silnika

Port lewego
silnika

Moc lewego
silnika ;
Port prawego Sledzenie przecinania sie
silnika
Moc prawego
silnika

lev
Roznica skretu w
prawo

© 000 0

Czas petli

Typ miejsca Czarna linia  ~
waroke rogowe; I
wartosci progowej

ADLilix

EDUCATIONAL ROBOT

Uruchom program, pojazd przetnie dwa razy linie na biatym tle z czarnymi liniami i zatrzyma

sie po skrecie w prawo na drugim skrzyzowaniu.

Koniec

Urucho
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Cjsolectric

Copyright by: Education Solutions

Materiat zostat stworzony przez firme SOLECTRIC GMBH Polska sp. Z 0.0. spdtka

komandytowa i jest jej wiasnoscia.

Dystrybutor nowoczesnych technologii dla edukacji

Solectric GMBH Polska
ul. Gérczewska 216

01-460 Warszawa

www.solectric.pl

info@solectric.pl
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