Vezérlési szerkezetek ( programcsoport), szenzorok egyszerii hasznalata

(SENSORS programcsoport)

A programnyelveknél a ,vezérlési szerkezetek” kifejezéssel a legtobb esetben harom olyan
programozasi konstrukciot jeldlnek, amelyek az Gsszetevok (utasitasok) végrehajtasi sorrendjét
hatarozzak meg.

1. Szekvencia

Az utasitasok (blokkok) egymas utani végrehajtasa. Gyakorlatilag, amikor a programnyelvben fentrdl-
lefelé egymads utan flizziik az utasitasblokkokat, akkor ezzel a végrehajtasi sorrendet is megadjuk.

2. Ciklus (iterdcio)

Az utasitdsok egy feltételtdl fiiggden tobbszor hajtdodnak végre. A feltétel lehet példaul egy egyszerli
szamlalds, amikor elére megadjuk, hogy héanyszor torténjen a végrehajtas, vagy lehet egy esemény
bekovetkezése.

3. Elagazas (szelekcio)

Egy feltételtol fiiggden a programnak adott helyzetben mast kell elvégeznie. A feltétel sok esetben egy
esemény vagy logikai allitas, amelynek bekovetkezése, vagy igazza valasa esetén a programnak mast kell
csinalnia, mint egyébként. Bonyolultabb esetben nem csak kétféle kimenetelt lehet beallitani, hanem
megszamlalhatoan sokat.

A ciklusok koziil a legegyszeriibb az ugynevezett novekményes ciklus, —

amelynél eldre tudjuk, hogy az utasitasszalon szerepld blokkok egy o { 1 g-'\'; ‘
csoportjat hanyszor kell egymas utan végrehajtani. Minden ilyen ciklushoz - —
tartozik egy szamlalo (ciklusvaltozo), amelynek az értéke minden egyes o F |
végrehajtas soran eggyel né (0-t6l kezdve a szamlalast), igy elérve a

beallitott értéket a ciklus futdsa leall és a programszal kovetkez6 utasitasaval folytatodik a végrehajtas.
Az ismétlendd utasitasok alkotjak a ciklusmagot, amelyet a blokk két vizszintes eleme kozé kell
helyezni. A ciklusfejléc mutatja az &bran, hogy jelenleg 10-szer fogja végrehajtani a program a

ciklusmagban szerepl6 utasitasokat.

Az el6z6 fejezetben bemutatott 1. példa rovidithetd a
novekményes ciklus hasznalatdval, mert vannak benne
ismétl6do utasitasok. Példaul a négyzet alaku palyan @ o G

torténé mozgas kodjat mutatja a jobb oldali abra.

@ mh@ cm ¥ d@@iw‘
® C+D v run f’v form degrees *

Sok esetben nem tudjuk eldre megmondani, hogy hanyszor kell végrehajtani a ciklusmag utasitasait. Az
ismétlések szama valamilyen feltételtol, eseményt6l fiigg. Ilyen eseményt generalhatnak példaul a

szenzorokkal mért értékek.
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Jelenleg az alaprobotunkra harom szenzor csatlakozik:

A port — iitk6zés/nyomas érzékeld
B port — fény/szin érzékeld
F port — tavolsag érzékeld

A robot szenzorai kétféle tipusu értéket adhatnak vissza a programnak: logikai értéket vagy szamot. A
logikai érték igaz/hamis lehet, mig a szamok akar elGjeles valos szamok is (de jellemzden nemnegativ
egészek).

A SENSORS programcsoportban szerepld blokkok ennek megfeleléen az alakjukban eltérnek. A logikai
értéket visszadod blokkok hatszog alaktiak, mig a szamértéket visszaadd blokkok lekerekitett végii
téglalapok. Ezeket az utasitasblokkokat tehat nem kdzvetleniil a programszalra kell kapcsolni, mint

utasitast, hanem az altaluk szolgaltatott értékeket lehet felhasznalni mas blokkok paramétereiként.

Az A portra kotott litkozésérzékelo altal visszaadott logikai érték (be
@ Aw is pressed v 7

van nyomva/nincs benyomva - igaz/hamis).

A B portra kotott fényszenzor altal visszaadott fényintenzitas érték (a
visszavert fény intenzitasa = 0-100 ko6zotti szam, minél sotétebb, mattabb

a feliilet, annal kisebb).

A mért értékek felhasznalhatok a vezérlési szerkezeteknél a ciklusok, elagazasok feltételeinek
megadasara.

2. Példa — Akadaly észlelés

[rjunk olyan programot, amelynél a robot egyenesen elére halad mindaddig, amig az iitk6zésérzékel6jét
be nem nyomtak! Ekkor tolasson vissza 10 centimétert!

Megoldas

A cikluson beliill most nincsenek végrehajtando
utasitasok, mert a mozgast a ciklus el6tt el lehet inditani.
A ciklusnak csak annyi a szerepe, hogy figyelje az
iitkozésérzékelot és varjon mindaddig, amig be nem
kovetkezik az az esemény, hogy megnyomtdk a
szenzoron 1évé gombot. Erre alkalmas a ,,wait until”
szerkezet. Ennek hatdsara addig varakozik a blokknal a
programszal utasitasainak végrehajtasa, amig a
beallitott feltétel teljesiil. Ezutan a végrehajtas a
kovetkezo utasitassal folytatddik.

A motort a ,,wait until” blokk elétt kell elinditani (a

mozgas ,,id6tartamat” ne adjuk meg, hiszen nem tudjuk

mikor fogjak megnyomni az litkozésérzeékeldt). A ,,wait until” blokk utan pedig allitsuk meg a mozgast

(stop moving). Az utolsé utasitas a 10 cm-es tolatas.
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3. Példa — Adaptiv sebesség radar

frjon programot, amelyet a robot végrehajtva egy adaptiv sebességtarté automatikat szimulal! Az
autokba beépitett adaptiv sebességtartasnak a 1ényege, hogy ha akadaly kertil (pl. lassabb jarmii) az auto
elé, akkor csokkenti a sebességet az litkozés elkeriilése érdekében.

A feladat szerint a robot haladjon allando sebességgel (ez legyen 100%), és az ultrahang szenzoraval
mért tavolsag fliggvényében valtoztassa ezt a sebességet! Ha 10 cm-re megkozelitette az akadalyt, akkor
alljon meg!

Megoldas

A szokasos ,,set” beallitasok utan egy ugynevezett elélteszteld ciklust hasznalunk. Itt nem tudjuk elére,
hogy hanyszor kell végrehajtani a ciklusmagot. A leallitdst egy szenzor altal adott feltétel fogja
garantalni. A ciklus futdsa sordn folyamatosan figyeljiik a tdvolsagérzékeld aktudlis értékeit, és ha 10
cm-nél kisebb értéket érzékel a rendszer (closer than 10 cm), akkor a feltétel igaz lesz és a ciklus leall.
A ciklusmagban egyetlen utasitas szerepel. A MORE MOVEMENT csoportban talalhaté blokknal a
mozgas sebességét lehet megadni. Szerencsére a motor sebessége nem cimezhetd tal. Ezt azt jelenti,
hogy motorsebességként 0-100 kozotti érték adhato, de ha nagyobb szamot kap a rendszer, akkor nem
ad hiba iizenetet, hanem a maximalis 100%-o0s sebességet tartja. Tehat a tdvolsagmérd pillanatnyi értéke
fogja meghatarozni a robot sebességét. Egy fal fel¢ kozeledve ez egyre kisebb érték lesz, igy a robot is
folyamatosan lassul, mig eléri a 10 cm-es értéket. Ekkor megall, mivel leall a ciklus is.

Az elblteszteld jelz6 a ciklusnal azt jelenti, hogy a ciklusmag utasitasainak végrehajtasa elott
megvizsgalja a feltételt. Ha az mar a kezdéskor is igaz, akkor egyszer sem hajtja végre az utasitasokat.

Tehat ha a robot 10 cm-en beliil all az akadaly el6tt, akkor el sem indul.

Alapvetden megjegyezhetd, hogy a blokkokon beliil minden hatsz6g alaku szdvegdobozba (logikai
érték) betehetd logikai feltétel, mig a kerek szélii téglalap alaku szovegdobozokba (szam tipusu érték)

olyan blokkok, amelyek szamokat adnak eredményiil.
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A harmadik vezérlési szerkezet az elagazasok. Itt egy logikai feltételtdl fiiggden
mas-mas utasitast tud a robot végrehajtani. Lehet olyan eldgazast késziteni,

amelynél a feltételtdl fiigg, hogy végrehajtsa-e az utasitast a robot, de ha nem

teljesiil a feltétel, akkor ne csindljon semmi mast, és lehet olyan elagazast
létrehozni, ahol van egyébként ag, tehat ha a feltétel nem teljesiil, akkor

megmondhatjuk, hogy mi legyen a végrehajtandé utasitas.
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4. Példa — Menekiilo robot

[rjon olyan programot, amelyet végrehajtva a robot tolat 5 cm-t, ha 15 cm beliil észlel maga elétt
valamilyen akadalyt! Ha nincs ilyen akadaly, akkor alljon egyhelyben.

Megoldas

A feladatspecifikacié szerint csak akkor kell mozognia a robotnak, ha 15 cm-en beliil akadalyt lat. fgy

egy egyszalu elagazast lehet hasznalni.

Fvilchmrﬂﬂlvonnv?

A feltételt az el6z0 feladatnal mar latott modon allitjuk be. Az utasitas, amit a feltétel igaz allapota esetén
végre kall hajtani, egy 5 cm-es tolatas. Ha ebben a formaban illesztenénk a kodot a programszalra, akkor
csak egyszer hajtana végre a robot. Ha 15 cm-en beliil allna egy akadaly el6tt a programinditas
pillanatdban, akkor tolatna és utdna véget is érne a programja. Ha gy inditanank a programot, hogy
nincs a robot el6tt akadaly, akkor nem mozdulna, de mivel a feltételt megvizsgalta, ezért le is allna a
programja. Amennyiben azt szeretnénk, hogy a feltételt folyamatosan figyelje és reagaljon, akkor egy
ciklusba kell helyezni az elagazast. Ez lehet most egy végtelen ciklus (elvileg csak akkor all le, ha direkt

leallitjuk, vagy lemeriil az akkumulator). igy mar miikodik.

@ set movement motorsto  C+D »

@ sd.mispeedb@i
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A program futdsa nem szép, mert a robot nem folyamatosan tolat (menekiil), hanem 5 cm-es
szakaszokban. Ha azt szeretnénk, hogy a mozgasa folyamatos legyen, akkor kétszalu elagazast érdemes
hasznalni. Az egyébként (else) agra a stop moving blokkot tehetjiik, az igaz agon pedig csak
bekapcsoljuk a motorokat.

A start moving blokk esetén a negativ sebesség a tolatast eredményezi (ellentétes forgasirany a
motoroknal).

5. Példa — Utvonalkovetés

frjon programot, amelyet a robot végrehajtva fényszenzoraval kveti a fehér alapon 1évé fekete szinii
vonalat!

Megoldas

A feladat bevezetéseként irjunk egy olyan programot, amelynél a robot balra fordul, ha a fényszenzora

az inditaskor fekete szint érzékel és jobbra egyébként.

A fényszenzort a programban kétféle iizemmodban tudjuk hasznalni. Szint képes
érzékelni vagy a feliiletrdl visszavert fény intenzitasat. Szinérzékelés esetén nyolc

kiilonb6z6 szint képes megkiilonbdztetni (a kilencedik az egyéb szin).

Fény tizemmodban egy 0-100 kozotti értéket ad eredményiil, a feliilet szinétdl,

fényességétol fliggben. A sotét matt feliileteknél alacsonyabb az érték.

A program elkészitéséhez a motorok sebességét allitsuk kicsire (pl. 10%)! Az elagazas vezérléséhez
most a szinszenzor logikai értéket visszaado blokkjat hasznaljuk. A forraskodot az abra szemlélteti.

A robot 0sszesen 100 fokot fordit a kerekein. Az irany attol fiigg, hogy az inditasnal fekete vagy nem

fekete szint érzékelt-e a szenzora.
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® set movement motorsto C+D »

@ set movement speed to o %
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Ha a programunkat ugy alakitjuk at, hogy ne csak egyszer hajtsa végre az elagazas kiértékelését, hanem
folyamatosan és ennek megfeleléen reagaljon jobbra vagy balra fordulassal, akkor egy olyan altalanosan
hasznalhaté programhoz jutunk, amely képes kovetni egy fekete vonal jobb vagy bal szélét, kigyozo
mozgassal. Javitanunk kell még a programon annyit, hogy a forgasok ne konstans értékiiek legyenek,
hanem csak kiilonb6z6 sebességgel forgassuk a motorokat. Ha konstanst allitunk be fordulasi szognek,
akkor addig nem vizsgalja Gjra az elagazas feltételét, mig le nem forogta a beallitott szoget.

Ciklusként hasznalhatunk végtelen ciklust.

@ set movement motorsto C+D «

Erdemes a robot mozgasan megfigyelni az algoritmus miikodését. A jelenlegi programmal az Gtvonal
menetirany szerinti bal szélét kdveti a robot, hiszen fekete szin érzékelésénél a jobb oldali motor forog

gyorsabban, tehat balra fordul. Ha a szenzora lekeriilt a fekete feliiletrél, akkor pedig jobbra fordul.
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Ha az itvonal masik oldalat szeretnénk kovetni, akkor fel kell cserélni az elagazas két agat, vagy meg
kell forditani a motorok sebességének eldjelét.

Finomitani lehet az tutvonalkdvetés pontossagat, ha a motorok sebeségei kozotti kiillonbséget
valtoztatjuk. A robot reakcidideje miatt, ha kicsi a sebességkiilonbség, akkor nagy ivii lesz a fordulas és
konnyen atkeriil a szenzor az Ut rossz oldalara és elvesziti az Utvonalat (megfordul). Tehat éles
kanyarokat vagy keskeny utvonalat lassu sebességekkel és nagyobb sebességkiilonbséggel érdemes
kovetni. Mindig az adott itvonal donti el a beallitando értékeket.

Ha a végtelen ciklus helyett példaul a tavolsagérzékeldt hasznaljuk az utvonalkdvetés befejezésének
érzékelésére, akkor komplex palyakat is be lehet jarni a robottal. Példaul akadalyig kovesse az utvonalat,
majd ott forduljon meg és induljon el visszafelé. ...

Az alabbi program két akadaly kozott utvonalkdvetéssel mozgatja a robotot amig le nem allitjuk a
programot. Akkor miikddik helyesen a program, ha a szinszenzor kb. a robot hosszanti tengelyén van.
Az alaprobotnal a jobb oldalon talalhato, igy az akadaly észlelésekor, a 180 fokos fordulasnal a szenzor
messze keriil az utvonaltol és nem fog ratalalni a visszafelé kovetésnél. Ezt Gigy korrigalhatjuk, hogy az
akadaly elérésekor nem 180 fokos fordulot allitunk be, hanem kisebbet vagy nagyobbat a fényszenzor
helyzetétdl fiiggden. A lényeg, hogy a fordulas utdn a fényszenzor az itvonal ,,j6” oldalan alljon, igy,

ha ismét elindul az Gitvonalkdvetési ciklus, akkor automatikusan ra fog allni az utra.
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