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Primo programma con NXT
Uso del sensore ad ultrasuoni

Obiettivo: far muovere un motore del robot con una potenza proporzionale alla distanza misurata dal sensore a ultrasuoni
Caratteristiche del blocco ultrasuoni:

[image: image2.png]& red =

m| |88




Come collegare il blocco Motore a quello Ultrasuoni attraverso il “cavo dati” che unisce la distanza del blocco sensore all’ingresso Potenza del blocco motore. Inoltre i blocchi avranno settati:
· Porta A  




- con Porta 1
· direzione freccia in alto


- distanza <127
· potenza 100 (massima)


- centimetri
· durata 5 secondi
[image: image1.png]Plug Data Type | Possible Range | What the Values Mean
aikfa | Port Number 1-4 Port 1, 2 =Port 2, 3 =Port 3, 4 =Port 4
@¢fa | Trigger Point | Number 0 - 255 (cm) Value to compare against

0 - 100 (in)
@ #yfa | Greater / Less | Logic True/False Logic used in comparison:
True = Greater, False = Less

8 %[._,] Yes / No Logic True/False Result of comparison
@ fa | Distance Number 0 - 255 (cm) Scaled value read from sensor

0 - 100 (in)




L’iterazione ricavata dalla barra dei blocchi chiamata Flusso (icona arancione con due frecce circolari) si imposta al valore Per sempre.
Modificare ora nel blocco motore il parametro Durata a Illimitato.

Il motore però non si ferma mai!!!
LEGO DIGITAL DESIGNER (LLD)
http://lld.lego.com per la rappresentazione 3D dell’oggetto da montare
Secondo programma. La metropolitana con stazioni a distanza fissa

Osservate la mappa della metropolitana di una capitale europea. Servendovi del robot in dotazione, costruite la motrice di una metropolitana e programmatela in modo che soddisfi le seguenti specifiche:

· il veicolo deve percorrere avanti e indietro una linea con S stazioni, collocate a una distanza fissa di D cm l’una dall’altra;
· il percorso è rettilineo;

· il veicolo parte da un’estremità della linea, si muove per D cm, si arresta alla fermata per T secondi, poi riprende la marcia ripetendo movimento e arresto per ciascuna delle tratte successive;

· il veicolo arrivato al capolinea, attende altri F secondi per poi ripetere lo stesso tipo di marcia nel verso contrario.
Utilizzare 4 ruote e un motore.

Terzo programma. La metropolitana con stazioni a distanza non fissa
Realizzare la motrice di una metropolitana automatizzata che viaggia su un percorso rettilineo con stazioni a distanza nota ma non costante.
· Conosciamo la lunghezza delle varie tratte D1, D2,………….., Ds-1 e dobbiamo modificare il programma di controllo perché si adatti al fatto che la distanza tra una stazione e l’altra varia lungo il percorso.
· Il robot molto semplice deve essere in grado di muoversi in linea retta avanti e dietro prevedendo un veicolo a 4 ruote, una coppia delle quali è collegata a un singolo motore, mentre l’altra coppia è di ruote libere con battistrada largo per favorire il moto rettilineo. Altre opzioni possibili sono quelle di costruire un tribot, cioè un veicolo dotato di 3 ruote (2 motrici con un motore ciascuna e un ruotino libero) in modo tale che il veicolo possa anche ruotare facilmente.
Quarto programma con il sensore di luce collegato alla porta 3 e orientato verso il basso. La metropolitana con stazioni a distanza non nota

La metropolitana deve operare su un percorso rettilineo con stazioni la cui distanza non è nota a priori, bensì segnalata lungo il percorso attraverso pezzetti di nastro adesivo scuro. Quando la motrice passa sopra uno di questi, deve arrestarsi e indicare sul display la lunghezza in cm della tratta appena trascorsa. Dopo l’usuale attesa la motrice dovrà muoversi alla ricerca della stazione successiva. Il numero totale delle stazioni S e quindi quello delle tratte S-1 è noto.
Il corpo del ciclo che costituisce un viaggio di andata dovrà comprendere il comando che attende la transizione di luce riflessa che denota la presenza della prossima stazione. Per ciascuna tratta indicare:
· azzeramento del sensore di rotazione;

· avvio del motore;

· attesa della transizione chiaro-scuro;

· arresto del motore;

· calcolo della distanza percorsa;

· visualizzazione della distanza.
Quinto programma con il sensore ad ultrasuoni e di contatto. La metropolitana con fermate a richiesta a distanza fissa
(propagazione del suono nell’aria e funzionamento del sonar)
Per chiedere che la motrice si fermi alla stazione successiva, il passeggero deve pigiare un bottone cioè un sensore di contatto. Un passeggero che voglia salire quando il convoglio si avvicina alla stazione per richiedere l’arresto alza la mano, cioè alla motrice viene aggiunto un sensore di distanza (sonar, cioè a ultrasuoni) orientato lateralmente per evitare il problema dell’inversione a U al capolinea. Per effettuare la richiesta si metterà la mano davanti al cono di visione del sensore a distanza sufficientemente ravvicinata. La lampadina in dotazione sarà la spia che verrà accesa quando c’è una richiesta di fermata sia da parte di un passeggero che da parte di un viaggiatore che vuole salire. Ai capolinea la motrice si deve fermare in ogni caso.
· La richiesta proveniente dall’interno e quella esterna sono del tutto equivalenti;
· la richiesta di fermata può essere prodotta in un momento qualsiasi del moto e si riferisce alla prima stazione che il veicolo raggiunge dopo la richiesta stessa;
· la richiesta deve essere in qualche modo memorizzata in modo tale che non debba essere ripetuta né debba essere attiva nel momento in cui il veicolo raggiunge la stazione per produrre il suo effetto.

Sesto programma: costruzione di poligoni regolari
Utilizzando un tribot, cioè un robot con due motori indipendenti e ruotino retrostante libero, realizzare 4 comandi base:
· avanti (distanza): avanza in linea retta di distanza centimetri

· indietro (distanza): indietreggia in linea retta di distanza centimetri
· destra (angolo): ruota su se stesso di angolo gradi a destra
· sinistra (angolo): ruota su se stesso di angolo gradi a sinistra
Per effettuare la sterzata si deve tener conto delle potenze diverse da imprimere ai due motori.

Quando i motori operano a velocità angolari diverse, il punto di appoggio di ciascuna delle due ruote disegna un arco di circonferenza. Le due circonferenze indotte dal moto delle due ruote sul piano orizzontale hanno la proprietà di essere concentriche e il loro centro, detto anche centro di curvatura, si trova sempre sull’asse che è proiezione sul piano dell’asse che congiunge i centri delle ruote.
Per disegnare ogni lato di un poligono basterà avanzare di l cm e al termine di ogni lato, girare a destra o a sinistra di una quantità pari a 360/n. Si tratta di seguire n volte un ciclo che comprende l’avanzamento per l cm e la rotazione a destra per 360/n cm.
Per far curvare il robot i due motori saranno azionati con versi di rotazione contrapposti. Modificando i versi di rotazione e tempi. La durata in cui i due motori vengono azionati in antagonismo si traduce nell’ampiezza della rotazione della curva, compilare una tabella che metta in relazione la durata della contrapposizione tra motori e l’angolo di rotazione.
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