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14 марта 2019г
Программирование  робота ТехноЛаб
1.  На рабочем столе запустите программу RoboPlus.
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 Выбираем вкладку Ollo ( RoboPlus Task. 
 В первой строке дважды щелкнуть ЛКМ. В появившемся окне выбираем версию 1.0 и тип контроллера СМ-100 OLLO ( ОК.

3. В появившемся окне выбираем START PROGRAM. Операторы программы будут располагаться между фигурными скобками, которые обозначают начало и конец программы.
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4.  Напишем самую простую программу, когда наш робот будет двигаться вперед в течение определенного периода времени и остановится. Так как в роботе два движка, они приводят в движение колеса, то движение будем настраивать для обоих движков. 
В строке №3 дважды щелкнем ЛКМ. В появившемся окне выбираем команду  ?=? (LOAD).  Затем в окне программы дважды щелкаем по левому ? и в появившемся окне выбираем команду Accessory Device. Выбираем Port 1 ( ok. Затем дважды щелкаем по правому ? и в появившемся окне выбираем команду Motor Value. Выбираем Direction: CCW и устанавливаем скорость мотора (число от 1 до 1023) ( ok.
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Щелкаем по строке №4 и нажимаем клавишу «пробел» на клавиатуре (происходит вставка пустой строки). Аналогичные действия выполняем для следующего движка, только в Direction: выбираем CW и устанавливаем скорость мотора (число от 1 до 1023) ( ok.
6.  Для того, чтобы задать время движения робота нужно установить таймер времени. Для этого, дважды щелкаем в строке 6 и в появившемся окне выбираем команду ?=? (LOAD). Затем в окне программы дважды щелкаем по левому ? и в появившемся окне выбираем команду Timer. Затем дважды щелкаем по правому ? и в появившемся окне выбираем команду Timer Value. Устанавливаем таймер времени равный 16, это примерно 2,048 секунды ( ok.
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Для остановки моторов необходимо выполнить задания из пунктов 4 и 5. Смотри рисунок.
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// BBUXEHWe Ha3ag
FUNCTION backward

) PORT[1]:Geared Motor
) PORT[2]:Geared Motor
// ocTaHOBKa

FUNCTION stop

) PORT[1]:Geared Motor
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=r_speed
=|_speed

=CW:0
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Подключаем шнур передачи данных к роботу и ПК и щелкаем по кнопке     . Программа загружается. Обратите внимание, что в окне программы должен быть активен порт COM3.
[image: image12.png]Please select the appropriate controller

F—
@ 10 0 Controller
CM-100
o0

CM510 | BIOLOID Premium/GP
CM530 | BIOLOID Premium/GP/STEM
CM700 | Platfom

\:&

oK





9.  Для задания значений скорости движка, можно использовать переменные. Для этого, в самом начале программы необходимо этим переменным задать значение скорости. Тогда наша программа будет выглядеть так:
10. Еще одна из возможностей программы, использование подпрограмм (функций), где каждый модуль (движение вперед, остановка и пр.) оформляется в виде отдельной функции. 
Для этого, в основной программе мы вызываем функции на выполнение, а после текста основной программы описываем сами функции.
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) PORT[2]:Geared Motor = CW:0 + speed

FUNCTION stop

) PORT[1]:Geared Motor | = CW:0
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FUNCTION left

) PORT[1]:Geared Motor = CW:0 + speed
) PORT[2]:Geared Motor = CW:0 + speed

// oxvpaHue
FUNCTION wait

@ Timer = 2.048sec
WAIT WHILE (@Timer > 0.000sec )
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11. Самостоятельная работа: Составить программу с использованием функций «Движение робота вперед в течение некоторого времени, остановка, проигрывание музыки, движение назад в течение некоторого времени».

Приложения

Проигрывание мелодии





Функция ожидания
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Реагирование на хлопки
















Поворот налево
Использование датчиков. Робот обходит препятствия (Если препятствия нет, то едет вперед, иначе поворачивает налево).
