Demonstracja robota SENSE

1. Obserwuj SENSE

2. Zidentyfikuj wlot kabla komunikacyjnego
3. Przytrzymaj przycisk SENSE i wlacz go.
4. SENSE zawiera

Dwa silniki z kotami

Jedno koto obrotowe

Pie¢ czujnikdéw zasiggu z dioda podczerwieni (IR) 1 fototranzystorem
Czujnik liniowy (czarny lub bialy) z dioda podczerwieni 1 fototranzystorem

A teraz odszukaj je w urzadzeniu :

czujnik przedni  czujnik doiny (spéd)

czujnik lewy przedni

B\ & czujnik prawy przedni

W czujnik prawy tyiny
czujnik lewy tylny-

5. Podtacz SENSE do komputera za pomoca kabla USB



6. Uruchom oprogramowanie RobocklySense

Pojawi si¢ ekran gtowny:

X ¥ RobocklySense gDirect ; o

Unit ID Bottom Sensor

Tryb gtowny Direct umozliwia sprawdzenie systemu 1 odczytdow czujnikdéw przed
zaprogramowaniem i uruchomieniem programow.

Okno trybu gléwnego Direct sluzy do recznego sterowania i testowania opcjonalnych
jednostek robota: Sense, Robo, Robo Ex, rami¢ Brain, serwo Brain, silnik Brain lub
czujnikéw Neulog

Nastgpujace ekrany to okna trybu bezposredniego robo, rami¢ Brain i czujnik Neulog
(opcjonalnie)
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Ekran trybu gtéwnego Direct zmienia si¢ zgodnie z wybrang jednostka. Kazda jednostka ma
swo] wilasny domys$lny numer identyfikacyjny. Uzytkownik moze zmieni¢ numer
identyfikacyjny modutu. W tej instrukcji odniesiemy si¢ do domys$lnego numeru ID jednostki
jako ,,1”



1.1.1 SENSE ruch

Robot SENSE ma 9 polecen ruchu:

Forward oba kota obracaja si¢ do przodu

Stop oba kota si¢ zatrzymuja

Backward oba kota obracaja si¢ do tylu

Left deviate  prawe koto obraca szybko do przodu, a lewe koto obraca si¢ nieco wolniej

Left turn prawe koto obraca szybko do przodu, a lewe koto obraca si¢ bardzo wolno
do przodu

Left rotate prawe kolo obraca si¢ do przodu szybko i lewe koto obraca si¢ do tylu
szybko

Right deviate lewe koto obraca szybko do przodu, a prawe koto obraca nieco wolniej

Right turn lewe koto obraca szybko do przodu, a prawe koto bardzo powoli obraca si¢
do przodu

Right rotate lewe koto obraca si¢ do przodu szybko i prawe kolo obraca si¢ do tylu
szybko

Kazde polecenie ma przycisk strzatki na ekranie Direct.

-
Trzy przyciski do zmiany predkosci robota : .‘.f 'r 'Q

7. Zidentyfikuj przyciski.

8.  Przytrzymaj SENSE w dioni.

9. Kliknij przyciski 1 obserwuj reakcj¢ robota SENSE .
10. Umies$¢ robota Sense na biurku

11.  Ponownie kliknij przyciski 1 obserwuj reakcj¢ robota SENSE



1.1.2 Czujniki w SENSE

SENSE posiada pie¢ czujnikow odlegtosci na swoim obwodzie 1 jedne czujnik linii na
spodzie o nast¢pujacych nazw

= Dolny czujnik

* Przedni czujnik

* Prawy przedni czujnik
* Prawy tylny czujnik

* Lewy przedni czujnik
* Lewy tylny czujnik

Kazdy czujnik sktada si¢ z diody podczerwieni (IR) (dioda emitujaca $wiatto) 1
fototranzystora (czujnika $wiatta) skierowanego na zewnatrz .

Gdy kontroler SENSE otrzyma polecenie odczytu jednego z czujnikoOw zasiggu, zapali diode
LED i zmierzy intensywno$¢ odbieranego Swiatla .

Czujniki zasiggu sa oparte na $wietle podczerwonym, aby zredukowac efekt otaczajacego
Swiatla .

Biata powierzchnia odbija znacznie wigcej $wiatla niz czarna powierzchnia. Rowniez
kolorowe powierzchnie zwracaja rozne warto$ci. Czujnik linii na dole jest oparty na tym
efekcie .

UWAGA:

Czujniki odlegtosci nie sa skalibrowane. Odczytane warto$ci reprezentuja intensywnos$¢
odbieranego odbijanego $wiatla podczerwonego. Dla tej samej odlegltosci, mozesz uzyskac
inna wartos$¢ z kazdego czujnika .

Zwréé uwage na czujniki boczne . Wszystkie sa pod katem 45°. Eksperyment Sledzenie
Sciany (eksperyment 1.4) wyjasnia tego przyczyng.



12.
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Obserwuj ekran Direct 1 warto$ci odczytu wokot obrazu SENSE .
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Unit ID Bottom Sensor
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Warto$ci te sa warto$ciami odczytanymi z czujnikow wbudowanych w SENSE .
Umies¢ SENSE na biatej powierzchni .

Wartos¢ dolnego czujnika powinna wynosi¢ powyzej 500 .

Umies$¢ SENSE na czarnej powierzchni .

Warto$¢ dolnego czujnika powinna spas¢ drastycznie .

Zauwaz, ze nie moze by¢ duza zmienno$¢ wartosci odczytu pomiedzy roéznymi
czarnymi powierzchniami .

Umies$¢ robota SENSE w réznych odlegtosciach od $ciany 1 obserwuj wptyw na kazdy z
pigciu czujnikodw Sciennych .

Uwaga:
Odczytana wartos¢ kazdego czujnika dla tej samej odleglosci moze by¢ rozna dla

roznych czujnikow .



Programy demonstracyjne

I.

2.

Podtacz SENSE do komputera za pomoca kabla USB .
Uruchom program RobocklySense na podtaczonym urzadzeniu (komputerze / PC).

Pojawi si¢ ekran Direct:

t }RobocklySense gDirect F o (&=

Unit ID Bottom Sensor

Sense 1

Speed

4,

Blocks JavaScript Python XML Untitled

I Program
I General
I Sense

I Robo

I Brain

I NeulLog
I Memory

Podtacz modut baterii BAT-202 do jednego z gniazd SENSE
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D01 Sense To a Wall — ruch do Sciany

1. Kliknij na ikong otworz folder Open I otworz program D01 Sense To a Wall.

2. Sprawdz, czy masz wySwietlony nastepujacy program :

Program start

Memory =
Run procedure (/AN

Program end

Procedure name
?énse ID DA Forward v JSJef-CN Fast v
Wait until Sense ID sensor
| Sense ID Stop
Delay [Sec]
Sense ID Drive (ZERIEIS Speed (ZXH |
Tjélay [Sec]
Sense ID Stop
| Delay [Sec]
Procedure restart

3. Kliknij na ikon¢ Program Download E

Pozwoli to przenie$¢ program z PC do pamigci typu flash SENSE 1 zastapi poprzednio
zapisany program. .

4. Odtacz SENSE od komputera .

Pasek menu zostanie zmieniony na nastgpujacy :

5. Umies$¢ SENSE przy Scianie .
6. Nacisnij przycisk Start/Stop.

SENSE porusza si¢ do przodu, zatrzymuje si¢ przy Scianie, czeka, porusza si¢ do tytu,
zatrzymuje si¢ 1 na odwrot.

Nalezy pamigta¢ : Dioda SENSE miga podczas pracy .
7. Nacisnij przycisk Start/Stop i SENSE si¢ zatrzyma .

8. Podlacz ponownie SENSE do komputera 1 zaczekaj, az pasek menu zmieni si¢ z
powrotem na nastgpujacy .

t 3RobockIySense 2 ;Blocks Q = B LD B



D02 Sense ruch do czarnej linni

I. Kliknij na ikong Open I otworz program D02 Sense To a Black Line.

2. Sprawdz, czy masz wyswietlony nast¢pujacy program :
Procedure name
| Sense ID IO Forward v JSJIEll Fast v
Wait until Sense ID sensor
| Sense ID Stop
Delay [Seq]
| Sense ID )7\ Backward * Mid D |
Delay [Sec]
| Sense ID Drive (il Fast D |
Delay [Sec]
| Procedure restart

Program start

Memory =
Run procedure (VAN

Program end

Zwroc uwage na wymienionq wartoS¢ czujnika w “wait until”

3. Kliknij na ikong¢ Program Download E

4. Odtacz SENSE od komputera.

5. Umies$¢ SENSE przed czarng linnia.

6. Nacisnij przycisk Start/Stop na Sense.
SENSE porusza si¢ do przodu, zatrzymuje si¢ na czarnej linii, czeka, porusza si¢ do
tyhu, zatrzymuje si¢ 1 na odwrot.

7. Nacis$nij przycisk Start/Stop na Sense aby zatrzymac Sense.

8. Podlacz ponownie SENSE do komputera 1 zaczekaj az pasek menu zmieni si¢ z
powrotem na nastepujacy:

t 3RobockIySense Q ;Blocks o




D03 Sense ruch wzdhuz czarnej linni

l. Kliknij na ikon¢ Open I otworz program D03 Sense Along black
line.

2. Sprawdz, czy masz wyswietlony nast¢pujacy program :

Procedure name

Sense ID DIAVCY Left turn v Bl Fast v

Procedure end

Program start

Memory =
Run procedure g4\

Program end

R I EIN N RIGHT
Sense ID EED Drive GEITEECRES Speed (ZEED |

Procedure end

Procedure name {\/A\L\

If Sense ID EED sensor run procedure (RS
If Sense ID @D L0k sensor run procedure (RIEEIE

Procedure restart

3. Kliknij na ikon¢ Program Download E
4. Odtacz SENSE od komputera

5. Umiesci¢ SENSE na zewngtrznej stronie czarnej linii (okregu) dla ruchu (obrotu) w
lewo .

6. Nacis$nij przycisk Start/Stop na Sense.
SENSE porusza si¢ wzdtuz czarnej linii.

7. Naci$nij przycisk Start/Stop na Sense aby zatrzymac Sense.

8. Podtacz ponownie SENSE do komputera i zaczekaj, az pasek menu
zmieni si¢ z powrotem na nastgpujacy .
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D04 Sense ruch wzdluz czarnej linii i zatrzymanie

l. Kliknij na ikon¢ Open 1 otworz program D04 Sense Along black line and stop.

2. Sprawdz, czy masz wyswietlony nast¢pujacy program :
Procedure name
| Sense ID @B Stop
Wait until Sense ID sensor

Procedure end

Program start
Memory =
Memory =
Run procedure
Program end

Procedure name (B33
Sense ID DIGVY Left turn » Fast D |

Procedure end

R(ILEETN Y RIGHT
Sense ID 1IN Right deviate ~ Fast D |

Procedure end

Procedure name
If Sense ID sensor run procedure
If Sense ID Bottom v S run procedure
If Sense ID [ Front v JEEHE run procedure

Procedure restart

3. Kliknij na ikon¢ Program Download E

4. Odtacz SENSE od komputera .
5. Umies¢ SENSE na zewngtrznej stronie linni czarnego kota dla obrotow w lewo.

6. Nacis$nij przycisk Start/Stop na Sense.
SENSE porusza si¢ wzdtuz czarnej linii.

7. Potoz dion lub obiekt przed SENSE, a SENSE zatrzyma sig.
Sense powrdci do ruchu po usunigciu przeszkody.

8. Nacis$nij przycisk Start/Stop aby zatrzymac Sense.

9. Podtacz ponownie SENSE do komputera i zaczekaj, az pasek menu zmieni
si¢ Z powrotem na nastgpujacy:
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D06 Sense ruch wzdhiz scian

I. Kliknij na ikong Open I otworz program D0S Sense Along walls.

2. Sprawdz, czy masz wyswietlony nast¢pujacy program:
Procedure name
Sense ID EIED Drive GRITEIETRS Speed (ZEED |

Procedure end

Program start
Memory T
EEY Memory2 + I

7R’\un procedure

Procedure name {E=51
Sense ID I8 Drive Speed

Procedure end

Program end

Procedure name
If Sense ID {5 (EEEES sensor run procedure
If Sense ID §IED sensor run procedure
If Sense ID EIED sensor (YEUEZED run procedure

Procedure restart

Procedure name {1

| Sense IDﬁilf)rive Left rotate * Speed
Wait until Sense ID EIED sensor { Memory?2 - |

Procedure end

4
3. Kliknij na ikon¢ Program Download
4. Odtacz SENSE od komputera.

5. Umies¢ SENSE po zewngtrznej stronie duzego pudetka, aby umozliwi¢ obroty w
lewo.

6. Nacis$nij przycisk Start/Stop na Sense.
Sense porusza si¢ po pudetku.

7. Nacis$nij przycisk Start/Stop aby zatrzymac Sense.

8. Podlacz ponownie SENSE do komputera 1 zaczekaj, az pasek menu zmieni si¢ z
powrotem na nastepujacy:
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D07 Sense ruch do Sciany oraz czujnik dzwieku NeuLog

I. Kliknij na ikong Open 1 otworz program D07 Sense To a wall and
sound.

2. Sprawdz, czy masz wyswietlony nast¢pujacy program:
Procedure name
Sense ID Drive Speed
Wait until Sense ID sensor
Sense ID Stop
I5elay [Sec]
Wait until NeuLog ERTEES 1D EED
| Sense ID Drive Speed
Delay [Sec]
| Sense ID Stop
Delay [Sec]

?rocedure restart

Program start

A Memory1 »
Memory =
Run procedure

Program end

3. Kliknij na ikong Program Download E

4, Podiacz Clejl’lik dzwicku Neulog (nie zatqczony do zestawu Sense) do lewego
gniazda SENSE .

5. Sprawdz, czy identyfikator czujnika dzwigku NeuLog to ,,1”.
6. Odtacz SENSE od komputera.
7. Umies¢ SENSE przed $ciang (przodem do $ciany)

8. Nacis$nij przycisk Start/Stop na Sense.
SENSE porusza si¢ do przodu i zatrzymuje przy $cianie.

Zrob halas powyze] 70 dB. a SENSE przesunie sie do tylu. a nastepnie z powrotem do
Sciany i odwrotnie.

0. Nacis$nij przycisk Start/Stop aby zatrzymac Sense.

10.  Podlacz ponownie SENSE do komputera i1 zaczekaj, az pasek menu
zmieni si¢ Z powrotem na nastgpujacy:
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D08 Sense ruch do sciany i odleglos¢

I. Kliknij ikong Open I otworz program D08 Sense To a wall and distance.
2. Sprawdz, czy masz wyswietlony nastgpujacy program:

Program start Procedure name

Memory DETAED = Sense ID B Drive (ZETED Speed

Memory = Wait until NeuLog (Y@ D

Run procedure “Sense ID EIEB Stop

Program end Ijelay [Sec]

VS;enserlD mbrive Backward v FSjeGH Fast v

Wait until NeuLog (VI8 1D
Sense ID EIED Stop

Delay [Sec]

Procedure restart

4
3. Kliknij ikong Program Download .

4, Podlacz czujnik odleglosci Neulog (nie zataczony do zestawu Sense) do prawego gniazda
SENSE.

5. Sprawdz, czy identyfikator czujnika odleglo$ci NeuLog to ,,17 .
6. Odtacz SENSE od komputera.
7. Umies$¢ SENSE przed $ciana (przodem do $ciany)

8. Nacisnij przycisk Start/Stop na Sense.
SENSE porusza si¢ do przodu i do tytu w zakresie od 30 do 50 cm.

0. Nacisnij przycisk Start/Stop aby zatrzymac Sense..

10. Podlacz ponownie SENSE do komputera i zaczekaj, az pasek menu zmieni si¢ z
powrotem na nastepujacy:
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