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Projekts “Dari pats — automasinas projekts” (2. Limenis)

Skolnieku daba lapa

Komanda: ......cceeevvevvneennenenenennenes



Merkis: izveidot DIY (Dari pats) automasinu, kas atrod un izvairas no skérsliem.

Vai varat iedomaties ierices, kas izvairas no Skérsliem? Apspriediet ar savu komandu un
pierakstiet savas atbildes zemak.

Vai varat aprakstit, kas ir automasina ar skers|u detektoru? Mekléjiet informaciju tiessaisté un
uzrakstiet atbildes zemak.

Ka ar DIY (Dari pats) automasinu, kas izvairas no skérsliem? Uzziméjiet savu automasinu ar skérs|u
detektoru un uzskaitiet galvenas konstrukcijas sastavdalas, ka ari izgatavoSanas materialus, kas
jums, iespéjams, bis japievieno projektam.

Laukums skicém Komponentu saraksts:

Materialu saraksts:




Zemak redzamais attéls ilustré veidu, ka ultraskanas sensors ir pievienots platei.
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Vce (7.) un Zeméjuma (10.) kontakti ir savienotiar 5V un zeméjuma kontaktu (8.). Trigera kontakts
(8.) ir savienots ar PWM kontaktu (ka redzams pieméra 9. tapa) un Echo (9.) ar vienu no
digitalajiem kontaktiem (ka redzams pieméra 8. tapa)

Vai varat aprakstit, ka darbojas ultraskanas sensors?
Ladzu, uzrakstiet savas domas zemak:

Laiks programmeésanai!

Atveriet mBlock un savienojiet to ar Arduino.

Sis skripts (skatit zemak) ir daléji strukturéts. Atrodiet blokus un ievietojiet tos pareiza seciba
skriptu apgabala, lai izveidotu skriptu, kas J]auj DIY automasinai noteikt skérslus un izvairities no
tiem.



when Arduino Uno starts up
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Motors Forward Motors Backward

set distance v too

©0 read ultrasonic sensor trig pin o echo pin e

Piezimes:
e JUs varat izveidot jaunu procediru, izmantojot bloku paleti, noklikskinot uz cilnes Make a Block.
e JUs varat nolasit skérs|a attalumu, izmantojot read ultrasonic sensor bloku.

* [zmantojot mainigo paleti, varat izveidot jaunu mainigo “attalums” / distance. lestatiet mainigo
attalumu/ distance , lai nolasttu ultraskanas sensora vértibu.

e Kad tiek palaists Arduino, attaluma vértiba (kas tiek pieskirta ultraskanas sensora sanemtajam
vértibam) tiek atkartoti salidzinata ar lietotaja definétu vértibu (t.i., 10). Tapéc, ja attaluma vértiba ir
mazaka par 10, automasina parvietojas atpaka). Pretéja gadijuma automasina parvietojas uz
prieksu.




Kas notiks, ja mainisiet attaluma vértibu (t.i.,, no 10 lidz 20)?
Ladzu, uzrakstiet savu atbildi zemak:

Izméginiet zemak esoso skriptu.

when Arduino Uno starts up

set distance v to ©Q read ultrasonic sensor trig pin o echo pin o

round distance <m then

Motors Backward

else

Motors Forward

Kas notiks, ja mainisiet attalumu (“gaidisanas” / wait bloks) starp “pagrieziena pa labi”/ turn right
un “Motors atpakal”/ Motors Backward blokiem??




PADOMI

Programmeésanas bloki

o@set digital pin ) output as high v

Make a Block

Sis ir Arduino paplasinajuma notikumu / Event
bloks, kas izpilda nakamo skriptu, kad tiek palaista
Arduino plate.

Sis bloks iestata izvélétas PWM kontaktu izvadi uz
noradito vertibu.

PWM signalus var izmantot, lai kontrolétu
lidzstravas motoru atrumu. Arduino Uno tapas 3, 5,
6,9, 10 un 11 var izmantot ka PWM izeju. Vértibu
diapazons svarstas no 0 l1dz 255, kur O norada 0%
darba ciklu un 255 - 100% darba ciklu.

lestata atlasitas digitala kontakta izvade uz
zeméjumu (nepatiesu) vai augstu (patiesu) limeni.

Noklikskiniet uz lzveidot bloku, lai izveidotu
procediru, kas satur vairakas secigas komandas
(t.i., parvietot uz prieksu).

Velciet nepiecieSamos funkciju blokus un salieciet
tos zem cepures / Hat bloka “define ()”, lai iestatitu
jaunu proceddru (t.i., visas nepiecieSamas funkcijas,
lai jisu automasina virzitos uz prieksu).

Izmantojiet izveidoto procediru (t.i., parvietot uz
prieksu) galvenaja koda, zem notikumu cepures /
Hat bloka. Kad procediira tiek izpildita, mBlock
izpildis blokus zem atbilstosa definéSanas bloka.



Noklikskiniet uz lzveidot mainigo / Make a Variable
komandu, lai izveidotu mainigo, kas satur ultraskanas
sensora attaluma vertibu.

Make a Variable

Sis bloks nak no mainigo / Variables paletes un nosaka
mainigo “distance” uz noteiktu vértibu. So vértibu var
ievietot manuali vai saistit ar vértibam, kas sanemtas no
konkrétiem sensoriem (t.i., ultraskanas sensora).

set  distance ¢ to .

Sis bloks nak no sensora paletes
un nosaka, kur ir pievienoti
ultraskanas sensora Trigger un
Echo kontakti. Bloka atgriesanas
vertiba ir skers|a “attalums” /
distance centimetros.

Sis bloks nak no Operators paletes un izpilda nakamo
skriptu, ja noradita parametra vértiba (t.i., attalums) ir

. - @ mazaka par manuali noradito vértibu (pieméram - 10 cm
attalums).

Sis bloks nak no Operators paletes un

noapalo skaitli Iidz tuvakajam veselam
skaitlim.

Izmantojot So bloku, procedirai “pagriezties pa
kreisi” tiek pieskirtas vairakas secigas komandas,
Right Mctor Forward uzdodot DIY automasinai griezties pa kreisi
(pagrieziens).

Left motor OFF
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Elektriskie komponenti

Saja tabuld ir uzskaititas visi galvenie elektriskie komponenti, kas nepiecie$ami, lai istenotu $o
projektu.

DC Motor

L298n driver

Arduino Sensor Shield

HC-SRO4

Ultrasonic Sensor
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