Program - testowanie czujnika odlegtosci

Ponizej program wykorzystujgcy czujnik odlegtosci robota mBot do zmiany rozmiaru duszka na ekranie.
Na przyktad: odlegtosc do przeszkody mata — duszek maty. Odlegtos¢ rosnie — duszek
rosnie.

kiedy zielona flaga kliknieta
ustaw rozmiar na 100%
zawsze
ustaw [odlegto$¢] na (czujnik ultradZwiekowy port 3)
jesli <(odlegtos¢) > 50> wtedy
ustaw [odlegio$¢] na 50
jes$li <(odlegtos¢) < 5> wtedy
ustaw [odlegio$¢] na 5
ustaw [rozmiar duszka] na ((odlegiosé - 5) * (180 / 45) + 20)
ustaw rozmiar na (rozmiar duszka)$%

Zmodyfikuj poprzedni program w taki sposdb by przy odlegtosci 25 duszek osiggat rozmiar 100, a przy
odlegtosci 50 duszek osiggat rozmiar 200.

kiedy zielona flaga kliknieta
ustaw rozmiar na 100%
zawsze
ustaw [odlegitos¢] na (czujnik ultradzwiekowy port 3)
jesli <(odlegtos$é¢) > 50> wtedy
ustaw [odlegio$¢] na 50
jesli <(odlegtos¢) < 25> wtedy
ustaw [odlegi1o$é] na 25
ustaw [rozmiar duszka] na ((odlegtos$é - 25) * 4 + 100)
ustaw rozmiar na (rozmiar duszka)$%

Program, ktéry pozwoli na sterowanie wysokoscig dZzwiekdw odtwarzanych przez komputer przy
pomocy czujnika odlegtosci robota. Do generowania dzwiekow uzyj bloczkéw z palety ,muzyka”.
Musisz jg zainstalowad z centrum rozszerzen.

kiedy zielona flaga kliknieta
dodaj rozszerzenie [Muzyka]
zawsze
ustaw [odlegto$¢] na (czujnik ultradiwiekowy port 3)
jesli <(odlegtos$¢) > 50> wtedy
ustaw [odlegio$¢] na 50
jesli < (odlegtos$é¢) < 5> wtedy
ustaw [odlegio$é] na 5
ustaw [wysoko$¢ nuty] na ((odlegtosé - 5) * (40 / 45) + 40)
zagraj nute (wysoko$¢ nuty) przez (0.3) sekund
czekaj (0.1) sekund



Program - dla autonomicznego robota

Ponizej program dla mBota, ktory pozwoli mu przejechaé od jednej linii do drugiej i zatrzymad sie tak,
aby kota napedowe znalazty sie jak najblizej drugiej linii — czyli robot ma zatrzymac sie tuz przed
przeszkodg (np. linia, $ciana, klocek), ale nie najecha¢ na nig.

kiedy zielona flaga kliknieta
ustaw predkos$¢ silnikdéw na 100
zawsze
jesli <(czujnik ultradzwiekowy port 3) > 6> wtedy
ustaw silnik lewy na 100
ustaw silnik prawy na 100
W przeciwnym razie
zatrzymaj silniki
zakoncz program

Rozbuduj program z poprzedniego ¢wiczenia w taki sposdb, by po osiggnieciu celu robot wrdcit na
miejsce startu jadgc tytem. Nastepnie zawrdcit i powtdrzyt poprzednie zadanie i wrdcit przodem.

kiedy zielona flaga kliknieta

// 1. Jedz do przodu az do przeszkody
zawsze
jesli <(czujnik ultradzwiekowy port 3) > 6> wtedy
ustaw silnik lewy na 100
ustaw silnik prawy na 100
W przeciwnym razie
zatrzymaj silniki
zakoncz petle
przejdz do nastepnego kroku

// 2. Cofnij sie przez okres$lony czas
ustaw silnik lewy na -100

ustaw silnik prawy na -100

czekaj (2) sekundy

zatrzymaj silniki

// 3. Zawrdé (obrdédt o 180°)
ustaw silnik lewy na 100
ustaw silnik prawy na -100
czekaj (1) sekunda
zatrzymaj silniki

// 4. JedZz do przodu az do przeszkody (drugi raz)
zawsze
jesli <(czujnik ultradiZwiekowy port 3) > 6> wtedy
ustaw silnik lewy na 100
ustaw silnik prawy na 100
W przeciwnym razie
zatrzymaj silniki
zakoncz petle
przejdz do ostatniego kroku

// 5. Wracaj przodem na miejsce startu
ustaw silnik lewy na -100

ustaw silnik prawy na -100

czekaj (2) sekundy

zatrzymaj silniki



Na podtodze bgdz macie edukacyjnej wyznacz tor w ksztatcie kwadratu o boku okoto 1m. Wytycz baze
(czerwony obszar startu i mety).

Ponizej skrypt, po uruchomieniu ktérego robot okrgzy przeszkode umieszczong w srodku kwadratu i
powrdci do bazy.

kiedy zielona flaga kliknieta

// Start z bazy
powiedz "Startuje!" przez (2) sekundy

// 1. Pierwszy bok kwadratu
ustaw silnik lewy na 100
ustaw silnik prawy na 100
czekaj (2) sekundy
zatrzymaj silniki

// Skret w lewo (90°)
ustaw silnik lewy na -100
ustaw silnik prawy na 100
czekaj (0.6) sekundy
zatrzymaj silniki

// 2. Drugi bok

ustaw silnik lewy na 100
ustaw silnik prawy na 100
czeka]j (2) sekundy
zatrzymaj silniki

// Skret w lewo

ustaw silnik lewy na -100
ustaw silnik prawy na 100
czekaj (0.6) sekundy
zatrzymaj silniki

// 3. Trzeci bok

ustaw silnik lewy na 100
ustaw silnik prawy na 100
czekaj (2) sekundy
zatrzymaj silniki

// Skret w lewo

ustaw silnik lewy na -100
ustaw silnik prawy na 100
czekaj (0.6) sekundy
zatrzymaj silniki

// 4. Czwarty bok

ustaw silnik lewy na 100
ustaw silnik prawy na 100
czeka]j (2) sekundy
zatrzymaj silniki

// Powrdt do bazy
powiedz "Wrdécitem do bazy!" przez (2) sekundy



Program - zawody sumo robotow.

Potrzebne beda:

- Co najmniej 2 zespoty - odpowiednio do ilosci posiadanych robotéw (optymalnie 2 zawodnikéw do 1
robota).

- Ring do zapaséw sumo w ksztatcie kota o $rednicy okoto 80 cm z obwddka w kontrastujgcym kolorze
o szerokosci co najmniej 25mm roztozony na podtodze.

Zasady pojedynku robotéw sumo:

e walka polega na wzajemnym spychaniu sie z ringu dwdéch robotéw mBot

e przed rozpoczeciem walki zawodnicy umieszczajg na planszy roboty bokiem do siebie w jednakowej
odlegtosci od krawedzi ringu (sedzia moze zarzadzi¢ inne rozmieszczenie robotow)

* na znak sedziego zawodnicy uruchamiajg roboty i odchodzg od planszy na odlegto$¢ okoto 1m

e robot, ktéry jako pierwszy opusci ring przegrywa walke (przez opuszczenie ringu

rozumiemy sytuacje, w ktérej obydwa napedzane kotfa robota bedg znajdowac sie poza

krawedzig ringu)

* sedzia moze w dowolnym momencie przerwac walke i zarzgdzi¢ jej powtdrzenie.

Ponizej program dzieki ktéremu robot bedzie mdgt poruszad sie po ringu nie wyjezdzajgc
poza jego krawed?.
Uwaga: robot po uruchomieniu programu przez 5 sekund musi pozosta¢ w bezruchu.

Czujnik linii mBota znajduje sie z przodu robota i zwraca wartosci:

e 0-—oba czujniki widzg ciemng powierzchnie (np. czarny ring)
e 1-lewy czujnik widzi jasng powierzchnie

e 2 —prawy czujnik widzi jasng powierzchnie

e 3 —oba czujniki widzg jasng powierzchnie (robot na krawedzi)

kiedy zielona flaga kliknieta

// 1. Odliczanie przed startem
powiedz "Start za 5 sekund!" przez (2) sekundy
czekaj (5) sekund

// 2. Walka sumo — poruszanie sie po ringu
zawsze
ustaw [linia] na (czujnik linii port 2)

jes$li < (linia) = 0> wtedy
// bezpiecznie na ringu — jedZz do przodu
ustaw silnik lewy na 100
ustaw silnik prawy na 100

jes$li < (linia) = 1> wtedy
// lewy czujnik widzi krawedZ — skreé w prawo
ustaw silnik lewy na 50
ustaw silnik prawy na -50
czekaj (0.3) sekundy

jesli < (linia) = 2> wtedy
// prawy czujnik widzi krawedZ — skreé¢ w lewo
ustaw silnik lewy na -50



ustaw silnik prawy na 50
czekaj (0.3) sekundy

jes$li <(linia) = 3> wtedy
// oba czujniki widza krawedZ — cofnij sie
ustaw silnik lewy na -100
ustaw silnik prawy na -100
czekaj (0.5) sekundy
// zawrdé
ustaw silnik lewy na 100
ustaw silnik prawy na -100
czekaj (0.4) sekundy

Dodaj czujnik odlegtosci, by robot wykrywat przeciwnika i atakowat.
Dodaj dZzwiek startowy lub miganie LED w czasie odliczania.
Dodaj tryb agresywny: jesli przeciwnik jest blisko, robot przyspiesza.

Zaproponuj zeby Twdj mBot miat strategie ataku i obrony, rozbudujemy program o czujnik odlegtosci
(ultradzwiekowy), ktéry pozwoli robotowi:

e  Wykrywac przeciwnika z przodu.
e Atakowad, gdy przeciwnik jest blisko (np. < 20 cm).
e Bronic sie, gdy zbliza sie do krawedzi ringu (wykrywane przez czujnik linii).

kiedy zielona flaga kliknieta

// 1. Odliczanie przed walka
powiedz "Start za 5 sekund!" przez (2) sekundy
czekaj (5) sekund

// 2. Walka sumo z atakiem i obrona
zawsze
ustaw [linia] na (czujnik linii port 2)
ustaw [odlegto$¢] na (czujnik ultradZwiekowy port 3)

// € OBRONA — wykryto krawedz ringu
jesli <(linia) = 1> wtedy
// lewy czujnik widzi krawedz
ustaw silnik lewy na 50
ustaw silnik prawy na -50
czekaj (0.3) sekundy

jes$li < (linia) = 2> wtedy
// prawy czujnik widzi krawedz
ustaw silnik lewy na -50
ustaw silnik prawy na 50
czekaj (0.3) sekundy

jes$li <(linia) = 3> wtedy
// oba czujniki widza krawedz
ustaw silnik lewy na -100
ustaw silnik prawy na -100
czekaj (0.5) sekundy
// zawrdé
ustaw silnik lewy na 100
ustaw silnik prawy na -100
czekaj (0.4) sekundy



// g? ATAK — przeciwnik blisko

jesli << (linia) = 0> i <(odlegios¢) < 20>> wtedy
ustaw silnik lewy na 100
ustaw silnik prawy na 100

// @ SZUKAJ — przeciwnik daleko

jesli << (linia) = 0> i <(odlegios¢) > 20>> wtedy
ustaw silnik lewy na 100
ustaw silnik prawy na -100

Dodaj tryb agresywny: jesli przeciwnik jest bardzo blisko (< 10 cm), robot przyspiesza.
Dodaj efekty LED: czerwony = atak, niebieski = obrona, zielony — szukanie przeciwnika
Dodaj licznik czasu walki lub punkty.

kiedy zielona flaga kliknieta

// 1. Odliczanie przed walka
powiedz "Start za 5 sekund!" przez (2) sekundy
czekaj (5) sekund

// 2. Ustaw czas walki
ustaw [czas walki] na 30

// 3. Walka sumo z efektami LED i licznikiem
zawsze
ustaw [linia] na (czujnik linii port 2)
ustaw [odlegito$é] na (czujnik ultradZzwiekowy port 3)

jesli <(czas walki) = 0> wtedy
zatrzymaj silniki
powiedz "Koniec walki!" przez (2) sekundy
powtdrz (5)
ustaw kolor LED na [biaty]
czekaj (0.2) sekundy
wytacz LED
czekaj (0.2) sekundy
zakoncz program

zmniejsz [czas walki] o 1
czekaj (1) sekunda

// (7 OBRONA — wykryto krawedZ ringu
jesli < (linia) = 1> wtedy
ustaw kolor LED na [niebieski]
ustaw silnik lewy na 50
ustaw silnik prawy na -50
czekaj (0.3) sekundy

jes$li < (linia) = 2> wtedy
ustaw kolor LED na [niebieski]
ustaw silnik lewy na -50
ustaw silnik prawy na 50
czekaj (0.3) sekundy

jes$li < (linia) = 3> wtedy
ustaw kolor LED na [niebieski]
ustaw silnik lewy na -100



ustaw silnik prawy na -100
czekaj (0.5) sekundy
ustaw silnik lewy na 100
ustaw silnik prawy na -100
czekaj (0.4) sekundy

// g? ATAK — przeciwnik blisko

jesdli << (linia) = 0> i <(odlegios$é¢) < 20>> wtedy
ustaw kolor LED na [czerwony]
ustaw silnik lewy na 100
ustaw silnik prawy na 100

// @ SZUKAJ — przeciwnik daleko

jesli << (linia) = 0> i <(odlegi1os¢) > 20>> wtedy
ustaw kolor LED na [zielony]
ustaw silnik lewy na 100
ustaw silnik prawy na -100



