Урок 6. Работа с датчиками Scratchduino.Робоплатформа

1ч

· Подключим Робоплатформу (см. предыдущий урок)

· Расскажем про виды датчиков: датчик касания, датчик освещенности, датчик линии (тот же датчик освещенности, только направленный вниз) и 3-хсторонний ИК-датчик расстояния. У всех датчиков поставлены магниты для того, чтобы проще было подсоединить их (без пайки, что обычно делается для подсоединения каких-либо сенсоров). По самим магнитам датчиков передается сигнал на плату робота, а примагничиваются они к магнитам, находящимся внизу робота (под контактами датчиков).

· У робота есть 5 «гнезд», куда можно подсоединить сенсоры. Располагаются их номера (соответственно номерам в программе Scratch) следующим образом (спереди – 0, 3 и 4; сзади – 1 и 2):
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· Теперь станем подключать разные датчики. Начнем с самого простого – датчика касания (нажатия). (!ВАЖНО! У некоторых датчиков, при необходимости – т. е. когда не поступают данные, следует убрать магнит там, где с обратной стороны не припаян «+/-»провод самого сенсора и не идет «земля».)

· При его подключении данные не должны изменяться, пока не произошло нажатия. Надо приметить, в каком окошке Analog# при нажатии показывается «100».

· Составим два простеньких скрипта для движения робота с учетом информации, получаемой с этого датчика. Для соответствующего номера Analog# берем из категории «сенсоры» 'чемоданчик' (Analog# значение сенсора) и 'кристалл' «[ ] =100». (Здесь важно подметить, что иногда датчик не срабатывает должным образом и потому можно заменить данный 'кристалл' «=100» на, например, «>90» (если будет значение 100, то условие тоже сработает, однако данное условие позволяет получать и значения 91-100, иногда выдаваемые сенсором.) 

1. «Когда щелкнут по флажку» → «мотор в сюда» → «мотор вкл» → «ждать до <(Analog# значение сенсора) > 90 > » → «мотор откл» (движение вперед и остановка, если повстречалось препятствие, о которое и нажался сенсор) 
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2. «Когда щелкнут по флажку» →  «всегда»: «мотор в сюда» → «мотор вкл» → «если <(Analog# значение сенсора) > 90 > : «мотор в туда» → «включить мотор на 1.5 сек» (двигаться вперед, а в случае столкновения с препятствием – ехать назад в течение 1.5 секунд, затем – продолжить движение вперед)
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· Следующий датчик, который изучим – датчик освещенности. Его показания могут меняться в каком-либо диапазоне, либо показывать одни и те же данные. Самый простой способом проверки изменения его данных – заслонить датчик ладонью (хотя можно и выключить свет в аудитории). Полученные в разных ситуациях числа мы постараемся запомнить, либо сразу запишем (на листок, в текстовый документ на рабочем столе или в саму программу, в виде переменной или в виде числа внутри какого-либо оператора, например, в операторе сравнения «больше»/ «меньше»).

· Составим пару-тройку скриптов для движения робота в зависимости от того, что выдает датчик.

1. «Когда клавиша [стрелка направо] нажата» →  «ждать до <(Analog# значение сенсора) > NN> » →  «мотор в сюда» → «мотор вкл» → «ждать до <не<(Analog# значение сенсора) > NN > » → «мотор откл» (при нажатии на «стрелку вправо» робот будет ждать, пока не станет светло (NN – значение освещенности в помещении, пока светло, минус 1), затем двигается вперед до тех пор, пока не станет темно) (можно, опять же, выключить и затем включить свет, потом снова выключить – для окончания движения роботов; однако можно прикрыть датчик рукой, затем ее убрать, а потом – прикрыть датчик снова, создав для робота «темноту»)
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«Когда клавиша [стрелка вверх] нажата» →  «мотор в сюда» → «мотор вкл» → «ждать до <не<(Analog# значение сенсора) < NN > » →  «мотор в туда» → «включить мотор на 1.5 сек» →«мотор в влево» → «включить мотор на 0.5 сек» →  «мотор в сюда» → «мотор вкл» (при нажатии на стрелку вверх робот поедет и будет ехать, пока его датчик не сработает на темноту; затем он немного отъедет назад, чуть повернется против часовой стрелки, а потом снова поедет вперед)

3. «Когда клавиша [стрелка вниз] нажата» →  «ждать до <(Analog# значение сенсора) < NN>» → «перезапустить таймер»→ «мотор в сюда» → «мотор вкл» → «ждать до <не<(Analog# значение сенсора) < NN > » →  «мотор в туда» → «включить мотор на таймер сек» (после нажатия стрелки вниз робот следует за рукой, когда она появится; если вдруг станет светло, робот вернется примерно на то место, откуда начал движение)
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· Теперь изучим работу оставшихся датчиков.

· Продолжим с датчиком линии. Он показывает числовую информацию о том, стало ли светлее под ним (т. е. либо закончился стол, либо появился более яркий предмет) или же стало темнее (например, стол светлый, а на пути робота появилась темная линия – отсюда, кстати, и название датчика: «датчик линии»).

· Сделаем несколько скриптов для движения:

1. «Когда клавиша [стрелка влево] нажата» →  «всегда»: «мотор в сюда» → «мотор вкл» → «если <(Analog# значение сенсора) > MM > : «мотор в туда» → «включить мотор на 2 сек»  (при нажатии на клавишу «стрелка влево» робот начнет двигаться, пока не закончится стол (MM – значение сенсора после края стола), затем чуть отъедет назад и снова начнет двигаться прямо) (!ВАЖНО! Робота нужно подстраховывать, чтобы он не упал со стола. Не забыть про пробел, который останавливает скрипт и мотор. При этом не забывать, что программа иногда не сразу срабатывает на нажатие кнопки экстренной остановки!)
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2. (Теперь поставим робота на край стола: датчик должен нависать над полом)«Когда клавиша [a] нажата» →  «мотор в влево» → «мотор вкл» → «ждать до <(Analog# значение сенсора) < MM >  →«мотор в туда» → «включить мотор на 5 сек» (при нажатии на клавишу ”a” (!Не забудьте переключить язык на английский, иначе клавиша не сработает!) начнет поворачиваться против часовой стрелки, пока не обнаружит край стола, а потом сразу отъедет назад и остановится спустя 5 секунд)
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(Положите на стол такой маленький предмет, чтобы датчик над ним помещался, но при этом реагировал на его появление) «Когда клавиша [b] нажата» →  «мотор в сюда» → «мотор вкл» → «ждать до <(Analog# значение сенсора) < MM > : «мотор откл» → «ноту (60) играть (0.5) тактов» (при нажатии на клавишу ”b” робот поедет вперед, а при обнаружении предмета остановится и включит мелодию на компьютере (!Не забудьте включить звук в колонках! В случае отсутствия устройства, воспроизводяшего звук – используйте оповещение на экране «сказать [Предмет найден!]»)
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· Осталось ознакомиться с датчиком расстояния. Он подключается сразу к трём гнездам, т. е. всегда подключается спереди. Убедитесь, что по всем трем «аналогам» (0,3 и 4) в Scratchboard поступает информация с датчиков. Преимущество этого датчика перед датчиком касания – определение препятствия без столкновения с ним, на расстоянии.

· Составим несколько программ для движения робота.
1. «Когда клавиша [с] нажата» →  «всегда»: «мотор в сюда» → «мотор вкл» → «если <(Analog3 значение сенсора) > РР > : «мотор в влево» → «включить мотор на 0.5 сек» (при нажатии на клавишу «с» робот все время будет ехать вперед, пока не встретит препятствие, после этого немного повернется и продолжит движение, пока снова не встретит препятствие и т. д.)
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(Тут понадобятся пустые коробки из-под Робоплатформы – для устойчивости ставить их не на короткую сторону, а на длинную)«Когда клавиша [d] нажата» → «ждать до <(Analog# значение сенсора) > PP > →  «всегда»: → «если <не <(Analog3 значение сенсора) > РР > «мотор в сюда» → «мотор вкл» → «если <(Analog3 значение сенсора) < РР > : «мотор в вправо» → «включить мотор на 0.5 сек»   (при нажатии на клавишу «d» робот будет ждать, пока перед ним не поставят коробку (!ВАЖНО! Центр коробки расположить чуть правее центрального датчика, чтобы при сдвигании коробки она вращалась по часовой стрелке!), и когда сдвинет ее так, что она перестанет быть перед ним, то чуть повернется направо, пока снова не обнаружит ее и так далее)
