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Abstrakt.

Celem referatu jest omoéwienie modyfikacji, jakie mozna wprowadzi¢ w PROPHIO na bazie
dotychczasowych doswiadczen osdb biorgcych udziat w projekcie. Oprocz tego w referacie

zostanie poruszony temat modyfikacji Srodowiska PROPHIO do nauki licealistow.

1. Btedy i rozbudowa srodowiska PROPHIO

Jak wiadomo przy tworzeniu nowych rzeczy pojawiajg sie problemy i btedy mozliwe do
wykrycia dopiero po rozpoczeciu prac na nimi. Podobnie byto ze srodowiskiem PROPHIO

i wspotpracy ze Szkolnymi Zestawami Mechatronicznymi.

Jednym z gtéwnych probleméw byto btedne odczytywanie wartosci z czujnikéw poprzez blok
napiecie na wyjsciu i odlegtos¢ z dalmierza IR. Btad ten wynikat z koniecznosci przeliczenia
wartosci, jakg odczytat przetwornik analogowo cyfrowy wejscia analogowego procesora na
liczbe zrozumiatg dla cztowieka. W przypadku bloku napiecie na wyjsciu wystarczyto
odczytang wartos¢ z zakresu od 0 do 1024 przemnozy¢ przez 0, 00488 V, co spowodowato, ze
blok nie zwracat juz liczby z zakresu 0 — 1024 tylko napiecie z zakresu 0 — 5 V. Z punktu
widzenia elektroniki robotéw, nie ma to wptywu na ich dziatanie, ale z punktu widzenia
cztowieka byt to dosé istotny problem. tatwiej komus wyttumaczyé, ze co$ dziata w zakresie
od 0 do 5V niz w zakresie o 0 do 1024 blizej nieokreslonych jednostek. Kolejnym problemem
z zamiang jednostek byto przeliczenie napiecia, jakie podawat czujnik odlegtosci w bloku
odlegtos¢ z dalmierza IR. Niestety charakterystyka czujnika nie jest jednoznaczna, to znaczy
do pewnej minimalnej odlegtosci okoto 10 cm napiecie na wyjsciu czujnika wzrasta,
natomiast po przekroczeniu odlegtosci 10 cm napiecie znowu zaczyna spadad, co daje
niejednoznaczne wyniki dla dwdch réznych odlegtosci. Drugim problemem do rozwigzania
byt fakt, ze napiecie na wyjsciu czujnika zalezato wyktadniczo od odlegtosci. To znaczy zmiany
napiecia przy duzych odlegtosciach 110 — 120 cm byty na poziomi 0,05 V a przy matych
odlegtosciach 15-20 cm byty na poziomie 0,4 V. Wynika to z charakterystyki czujnika. Tak
niejednoznaczna zmiana napiecia wymagata dokonania pomiaréw pozwalajgcych
zaproksymowac prostg i na podstawie wzoru wychodzgcego z aproksymacji przeliczaé

napiecie na odlegtosc.

Nastepnym problemem dotyczgcym blokdw sterujgcych robotem, byto btedne ‘wykonywanie

sie’ polecen odpowiadajgcych za uruchomienie silnikdw. Konkretnie méwiac nie dziatato



polecenie Obroc silnik .... i czekaj. Problem polegat na tym, ze po wywotaniu tego polecenia
program powinien czeka¢ na informacje zwrotng od sterownika, ze silnik osiggnat pozycje.
Zostat on jednak rozwigzany poprzez odpowiednig modyfikacje dziatania bloku Obrdé¢ silnik

.... i czekayj.

Kolejnym etapem prac rozwojowych nad PROPHIO bedzie dostosowanie go do aktualnej
wersji SCRATCHA dziatajgcej na przegladarkach. Aktualna wersja SCRATCHA oparta jest
o multimedialng wtyczke do przegladarek internetowych Adobe Flash Player. Dostosowanie
do PROPHIO polegatoby na stworzeniu wtyczki, ktorg instalowatoby sie w przegladarce na
komputerze, na ktérym mieliby pracowaé uczniowie. Naktadka po wejsciu na strone
SCRATCHA i rozpoczeciu dziatan aplikacji uruchamiataby sie i dodawata palete odpowiadajaca

za sterowanie robotem.

Podczas pracy na Szkolnych Zestawach Mechatroniczych pojawity sie tez uwagi odnosnie
komunikacji, jaka zostata zastosowana w zestawach. Aktualnie komunikacja odbywa sie
poprzez moduty bluetooth, a robot 50 razy na sekunde pobiera i wysyta dane do komputera.
Zastosowanie rozwigzania hardwarowego w postaci modutéw bluetooth ma dwie zasadnicze
wady. W momencie uruchomienia kilku urzadzen bluetooth pojawiajg sie problemy
Z nawigzaniem i utrzymaniem potgczenia miedzy komputerem a robotem. Drugg wadg jest
konieczno$¢ montazu dodatkowych urzadzen komunikacyjnych w komputerach gtéwnie
stacjonarnych, poniewaz laptopy posiadajg juz wbudowane moduty bluetooth. Wydaje sie, ze
lepszym pomystem bytoby zastosowanie do komunikacji modutéw WiFi. Powinno to daé
bardziej stabilne potgczenie, ktore nie bytoby samodzielnie zrywane. Oprdcz tego
zastosowanie modutéw WiFi umozliwitoby podtgczenie ich do dziatajgcej w szkotach sieci
komputerowej, dzieki temu nie trzeba bytoby montowaé w komputerach stacjonarnych
dodatkowych modutéw komunikacyjnych. Sama koncepcja komunikacji robotéw
z komputerami nie jest idealna. Wymienianie informacji pomiedzy robotem, a komputerem
powoduje, ze aby robot dziatat, musi by¢ non stop pofaczony z komputerem. Powoduje to
zatrzymanie robota w momencie utracenia potgczenia lub w gorszym przypadku
wykonywanie ostatniej operacji, ktdra moze skutkowa¢ uszkodzeniem robota np. powodujac
zjechanie ze stofu. Drugg wadga tego systemu, widoczng dobrze przy starszych komputerach,
jest opdznione wykonywanie sie poleceni, poniewaz caty program wykonywany jest na

komputerze, natomiast robot otrzymuje tylko poszczegdlne polecenia. W przypadku dos$é



skomplikowanych polecenn wymagajgcych duzej ilosci obliczen, polecenia docieraty do robota
z opdznieniem, co powodowato, ze zamiast zatrzymaé sie przed przeszkody uderzat w nig.
Oczywiscie rozwigzanie to ma tez swoje zalety. Umozliwia zdalne sterowanie robotem
z komputera, a takze wizualizacje parametréw, jakie na biezgco odczytujg czujniki. Idealnym
rozwigzaniem bytoby, aby program stworzony w PROPHIO byt wgrywany bezposrednio na
sterownik, dzieki temu odchodzi nam koniecznos$é ciggtego potgczenia z komputerem.
Z drugiej strony program powinien zachowywa¢ mozliwos¢é sterowania robotem

bezposrednio z komputera i odczytywanie zmierzonych wartosci przez czujniki.

2. Rozwdj i dostosowanie srodowiska PROPHIO dla szkét srednich

Przy okreslaniu, w ktérg strone ma sie rozwija¢ $Srodowisko PROPHIO musielismy sie
zastanowié, co tak naprawde bedzie potrzebne osobom, ktére beda z niego korzystaty.
Podstawowymi parametrami przy doborze technologii, a co za tym idzie Srodowiska, na jakim
beda pracowac uczniowie byty tatwos¢ w dostepie i duza ilos¢ dystrybutoréw. Wybdér w tym
wypadku padt na technologie Arduino, ktéra jest bardzo popularna wsréd amatorow
elektroniki, dzieki temu jest ona powszechnie dostepna. Arduino jest to projekt Open
sourcowy, dzieki temu ma duzg ilo$¢ tanich zamiennikdw jak i modutéw rozszerzen
stworzonych przez jego pasjonatédw. Po wyborze technologii, na jakiej bedg pracowac przyszli
licealisci nalezatoby wybraé jezyk, w jakim bedg programowac roboty. Dzieki wyborowi
Arduino mamy tutaj w opcji kilka jezykdw, wsrdd nich jest specjalna wersja SCRATCHA
o nazwie S4A. Umozliwia ona programowanie ptytek arduino przy pomocy graficznego
interfejsu SCRATCHA. Pozwalatoby to na ptynne przejscie ze SCRATCHA na jezyk C/C++.
Programowanie robotdw miatoby sie docelowo odbywaé¢ w jezyku C/C++, poniewaz jest on
uniwersalny dla wszystkich mikrokontroleréw. Po wyborze platformy jak i jezyka, w jakim
majg pracowac uczniowie zastanawialiSmy sie, jakie funkcjonalnosci musi miec¢ robot,
ktorego bedg sktadad. Rzecz jasna musi by¢ on wyposazony w jedng z wersji Arduino, oprdocz
tego powinien mie¢ platforme umozliwiajgcg montaz w réznych opcjach silnikéw, czujnikéw

itp. podzespotdw modyfikujgcych funkcjonalnos¢ robota.



