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Lekcja 5-6:

Buzzer i czujnik odlegtosci
oraz witasne funkcje

W pierwszej czesci lekcji uczniowie wykonaja prosty projekt bazujacy na wiado-
mosciach zdobytych na poprzednich lekcjach. Poznaja kolejne funkcje sterowni-
ka LOFI. Nastepnie naucza sie tworzy¢ wilasne funkcje z parametrami.

Cele lekciji:
Uczen porafi:
dokonywac¢ poprawek, zapisywac, weryfikowac i wgrywac na

plytke,
deklarowa¢ zmienng liczbowa i przypisac jej wartos¢ poczat-
kowa,
postugiwac sie funkcjami write(), read(), delay(), buzzer(),
distance(),

przypisa¢ wartos¢ z funkcji read() i distance() zmiennej i wy-

korzystac ja jako wartos¢ funkcji write(), delay() lub buzzer(),

np. do sterowania czasem migania dwoch diod, czy czesto-
tliwoscig buzzera,

napisa¢ program sterujgcy miganiem dwaoch diod, w ktérym
czestotliwos¢ sterowana jest potencjometrem,

definiowac wtasne funkcije,

definiowac¢ funkcje z parametrem.

Materla{y pomocnicze:
zestaw LOFI Robot CODEBOX
komputery stacjonarne lub przenosne z zainstalowanym
Arduino IDE
komputer nauczyciela z zainstalowanym Arduino IDE, projek-
tor, tablica projekcyjna

Pojecia kluczowe:

— Arduino IDE — szkic/program — otworz, zapisz, zweryfikuj,
wgraj — funkcje (setup, loop, write, delay, read, buzzer, distance)
— zmienna, deklaracja funkgji, odwotanie sie do funkcji — dioda
— adapter LOFI Brain — potencjometr — buzzer

Czas realizacji: 90 min. (alternatywnie 45 minut - wowczas rezy-
gnujemy z tworzenia funkcji)

Metody pracy:
wyktad problemowy,
dyskusja dydaktyczna zwigzana z wykfadem,
pokaz,
¢éwiczenia laboratoryjne
projekt.

Tresci programowe:
Podstawa programowa ksztatcenia ogdlnego dla szkdt podstawo-
wych — Il etap edukacyjny — klasy VII-VIII, informatyka:
I. Rozumienie, analizowanie i rozwigzywanie problemow. Uczen:
1) formutuje problem w postaci specyfikacji (czyli opisuje dane
i wyniki) i wyréznia kroki w algorytmicznym rozwigzywaniu
problemow. Stosuje rézne sposoby przedstawiania algorytmaéw,
w tym w jezyku naturalnym, w postaci schematéw blokowych,
listy krokow;
2) stosuje przy rozwigzywaniu problemow podstawowe algoryt-
my:
a) na liczbach naturalnych: bada podzielnos¢ liczb, wyod-
rebnia cyfry danej liczby, przedstawia dziatanie algorytmu
Euklidesa w obu wersjach iteracyjnych (z odejmowaniem i z
resztg z dzielenia),
4) rozwija znajomos¢ algorytmow i wykonuje eksperymenty z
algorytmami, korzystajac z pomocy dydaktycznych lub dostep-
nego oprogramowania do demonstracji dziatania algorytmoéw;
Il. Programowanie i rozwigzywanie problemow z wykorzystaniem
komputera i innych urzadzen cyfrowych. Uczen:
1) projektuje, tworzy i testuje programy w procesie rozwigzywa-
nia problemow. W programach stosuje: instrukcje wejscia/wyj-
$cia, wyrazenia arytmetyczne i logiczne, instrukcje warunkowe,
instrukcje iteracyjne, funkcje oraz zmienne i tablice.
2) projektuje, tworzy i testuje oprogramowanie sterujgce robo-
tem lub innym obiektem na ekranie lub w rzeczywistosci;
5) wyszukuje w sieci informacije potrzebne do realizacji wykony-
wanego zadania,stosujgc ztozone postaci zapytan i korzysta z
zaawansowanych mozliwosci wyszukiwarek.
ll. Postugiwanie sie komputerem, urzgdzeniami cyfrowymi i siecia-
mi komputerowymi. Uczen:
3) poprawnie postuguje sie terminologig zwigzang z informatyka
i technologia.
IV. Rozwijanie kompetencji spotecznych. Uczen:
1) bierze udziat w réznych formach wspdtpracy, jak: programo-
wanie w parach lub w zespole, realizacja projektéw, uczestnic-
two w zorganizowanej grupie uczacych sie, projektuje, tworzy i
prezentuje efekty wspdlnej pracy;
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Wprowadzenie w tematyke i integracja grupy (5 min.)

Pytamy ucznidw, co robilismy podczas ostatnigj lekcji?
e znamy skfadnie kodu w srodowisku Arduino IDE,
e wykorzystujemy funkcje: write i read z biblioteki LOFI,
e deklarujemy zmienne,
® piszemy proste programy sterujgce miganiem diod,
e umiemy wgrywac je na ptytke Arduino UNO,

e podtgczamy do ptytki urzgdzenia wyjscia.

Dzi$ poznamy kolejne funkcje z biblioteki LOFI (sterowanie buzzerem i odczyt odlegtosci) oraz *nauczymy sie
definiowac¢ wtasne funkcje. Bedziemy pisa¢ proste programy, wgrywac ja na ptytke Arduino i testowac ich dzia-

tanie, podtagczajac rézne urzadzenia wejscia i wyjscia

Czes¢ zasadnicza (80 min. / alternatywnie 35 min.)

Zadanie 8
Polecenie:

Napisz program sterujgcy dwiema diodami podtgczonymi do

OUTPUT1 i OUTPUTZ2, ktére maja migac¢ naprzemiennie jak

pojazd uprzywilejowany. Szybkos¢ migania diod powinna by¢
sterowana potencjometrem podtgczonym do INPUT1. Zapisz
plik jako “zadanie_8”, zweryfikuj program i wgraj na ptytke.

Przyktadowe rozwigzanie:

#include <LOFI.h>
LOFI robot;

void setup() {
}

void loop() {
int potencjometr = robot.read(INPUT1);

Wskazowka 1: odczyt z potencjometru dzieki
funkcji read zwraca nam zawsze jakas war-
tos¢ liczbowa w zakresie od 0 do 100. Chcac
sterowac “szybkoscia” migania diod, mozemy
te zmienna wykorzystac¢ jako parametr funkcji

czekaj - delay.

Wskazowka 2: jesli chcemy, aby diody miga-

ty wolniej, parametr funkcji delay musi byé
wiekszy niz 100. lle razy wiekszy? 2, 3 razy? Jak
to zrobié¢? Odpowiedz: Wprowadzajac kolej-

na zmienna, ktéra bedzie iloczynem zmiennej
pochodzacej z funkcji read oraz liczby 2, 3 lub

innej.

//definicja zmiennej potencjometr i przypisanie jej wartosci z urzadzenia INPUT1

int szybkosc = potencjometr * 2;

/* definicja nowej zmiennej szybkosc i przypisanie jej podwdjnej

lub potrdjnej wartosci zmiennej potencjometr

(aby swiatia nie migaiy zbyt szybko potrzebne sg nam wartosci okoio 200,
podczas gdy maksymalny odczyt z potencjometru to 188)

*/

robot.write(OUTPUT1, 100);

delay(szybkosc); //wykorzystanie zmiennej szybkosc jako czasu sSwiecenia diody

robot.write(OUTPUT1, ©);
robot.write(OUTPUT2, 100);
delay(szybkosc);
robot.write(OUTPUT2, ©);

}
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Po zakonczeniu zadania przechodzimy do omdwienia nowego zagadnienia:

Kolejng funkcjg, ktéra poznamy jest buzzer(stan); stuzy do uzyskiwania sygnatu dzwiekowego z wbudowane-
go na ptytke Arduino brzeczyka (buzzera). Parametrem funkciji buzzer jest stan, ktéry moze przyjmowac warto-
Sci true lub false. Wartos¢ true okresla, ze buzzer ma by¢ wigczony, a false — wytgczony.

Przyktad / Cwiczenie 9

Polecenie:

Napisz program, ktéry bedzie powodowat wysytanie krotkich sygnatéw dzwiekowych. Zapisz plik jako “zada-
nie_9”, zweryfikuj program i wgraj na ptytke.

Przyktadowe rozwigzanie:

#include <LOFI.h>
LOFI robot;

void setup() {

void loop() {
robot.buzzer(true);
delay(5e0);
robot.buzzer(false);
delay(5e0);

Druga funkcjg, jakg dzis poznamy jest distance(); stuzy do odczytania wartosci z czujnika odlegtosci podtg-
czanego do specjalnego wejscia DISTANCE. Wartos¢ te mozemy przypisywac do zmiennych, podobnie jak
wartos¢ odczytywang z urzadzen wejscia podtgczanych do gniazd INPUT1-4 dzieki poleceniu read(wejscie).

Zadanie 10 Wskazowka: odczyt z czujnika odlegtosci bedzie zmien-
na, ktdéra przyjmuje wartosci od 0 do 100. Chcac uzyskaé
Polecenie: efekt powolnego piszczenia, w funkcji delay(); nalezy

wstawic¢ wartos¢ okoto 1000 (=1 sekunda), czyli okoto 10

Napisz program sterujgcy buzzerem, tak jak czujnik
parkowania w samochodzie. Czestotliwos¢ sygna-
tu dzwiekowego ma zaleze¢ od odczytu odlegtosci.
Zapisz plik jako “zadanie_10”, zweryfikuj program,

razy wieksza niz wartos¢ odczytana z czujnika odlegto-
$ci. Jak to zrobi¢? Nalezy zdefiniowaé¢ dwie zmienne.
Jednej przypisa¢ wartos¢ odczytana z czujnika odlegto-
$ci. Druga powinna by¢ iloczynem liczby 10 i pierwszej
zmiennej.

podigcz czujnik odlegtosci do Arduino (metalowymi
stykami na zewnatrz) i wgraj na ptytke.

Przyktadowe rozwigzanie:

#include <LOFI.h>
LOFI robot;

void setup() {
}

void loop() {

int odleglosc = robot.distance();
int czas = odleglosc * 18;
robot.buzzer(true);

delay(czas);

robot.buzzer(false);

delay(czas);

Konstruktorzy gier / Lekcja 5-6 / 3



#SuperKoderzy / Konstruktorzy gier / Buzzer i czujnik odlegtosci oraz wtasne funkcje

Na tym etapie mozemy zakonczy¢ realizacje scenariusza lekcji nr 5, jesli przeznaczyliSmy na nig 1 godzine
lekcyjng. Woéwczas rezygnujemy z nauki tworzenia wtasnych funkcji — wszystkich ponizszych tresci i ¢wiczen —
i przejs¢ do podsumowania.

*Jesli na lekcje 5. mozemy przeznaczy¢ 2 godziny lekcyjne i zalezy nam na nauce tworzenia wtasnych funkcii,
to scenariusz realizujemy dalej:

Po wykonaniu zadania odtgczamy kable USB od komputera, aby buzzery przestaty piszcze¢ i przechodzimy
do omdéwienia tworzenia wiasnych funkciji.

Mowimy uczniom: Zapewne zauwazyliscie, ze w przypadku zaledwie kilku sygnatow Swietinych i dzwiekowych
program staje sie bardzo nieczytelny. Mozemy jednak temu zaradzi¢. Chcac uczyni¢ nasz kod bardziej przej-
rzystym, mozna z pewnych fragmentéw naszego programu, ktére sie czesto powtarzajg, zdefiniowac odrebne
wiasne funkcje - poza petlg loop(); - i wewnatrz tej funkcji odwotywac sie do nich.

Oto przyktad z Zadania 6:

#include <LOFI.h>
LOFI robot;

int czasswiecenia = 509;
int czasprzerwy = 200;

void setup() {

void loop() {
robot.write(OUTPUT1, 100);
delay(czasswiecenia);
robot.write(OUTPUT1, ©);
delay(czasprzerwy);
robot.write(OUTPUT1, 100);
delay(czasswiecenia);
robot.write(OUTPUT1, ©);
delay(czasprzerwy);
robot.write(OUTPUT2, 109);
delay(czasswiecenia);
robot.write(OUTPUT2, ©);
delay(czasprzerwy);
robot.write(OUTPUT2, 109);
delay(czasswiecenia);
robot.write(OUTPUT2, ©);
delay(czasprzerwy);

}

Jak mozna uprosci¢ powyzszy skrypt odpowiedzialny za miganie 2 diodek? Np. definiujgc nowe funkcije: jedng
odpowiedzialng za migniecie (wlaczenie i wytgczenie) pierwszej diody, drugg za miganie drugiej diody.

W tym celu, przed funkcja loop(), definiujemy wiasne funkcje np. diodai() i dioda2(). Do definiowania funkcji
stuzy polecenie void:

void diodal(){ //definicja wasnej funkcji o wymyslonej nazwie diodal
robot.write(OUTPUT1, 100);

delay(czasswiecenia);

robot.write(OUTPUT1, ©);

}

void dioda2(){
robot.write(OUTPUT2, 100);
delay(czasswiecenia);
robot.write(OUTPUT2, @);

}
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Dzieki temu wewnatrz petli loop() pozbedziemy sie kilkku powtdrzen. Zamiast tego bedziemy mogli postugiwac
sie nazwami wiasnych funkgciji:

#include <LOFI.h>
LOFI robot;

int czasswiecenia = 5ee;
int czasprzerwy = 208;
void setup() {

¥

void diodal(){
robot.write(OUTPUT1, 180);
delay(czasswiecenia);
robot.write(OUTPUT1, ©);

}

void dioda2(){
robot.write(OUTPUT2, 180);
delay(czasswiecenia);
robot.write(OUTPUT2, ©);

}

void loop() {

diodal(); //odwotanie do wtasnej funkcji odpowiedzialnej za migniecie 1 diody
delay(czasprzerwy);

diodal();

delay(czasprzerwy);

dioda2();

delay(czasprzerwy);

dioda2();

delay(czasprzerwy);

Czy kod stat sie bardziej przejrzysty? Uczniowie wykonujg powyzsze ¢wiczenia i zapisujg jako “zadanie_11”,
Testujg jego dziatanie.

Zadanie 12: Projekt RADIOWOZ
Polecenie:

Napisz program, w ktérym wykorzystasz dwie diody podtgczone do OUTPUTT i OUTPUT2. Beda to sygnaty
Swietlne radiowozu. Czestotliwos¢ migania sygnatbw ma by¢ zalezna od natezenia Swiatta (czujnik natezenia
podfaczony do INPUT1), a czestotliwos¢ syreny alarmowej (buzzera) ma by¢ regulowana potencjometrem
podtgczonym do INPUT2. Zapisz plik jako “zadanie_12”, zweryfikuj program, podtacz diody, czujnik nateze-
nia Swiatta i potencjometr oraz wgraj na ptytke.

Przyktadowe rozwigzanie:
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#include <LOFI.h>
LOFI robot;

void setup() {
}

vold diodal(byte czujnikswiatla) {

J/f definicja nowej funkcji “dicdal™ z parametrem - zmienng “czujnikswiatla™
J/f (zmienna typu byte przyjmowac moze zakres od & do 255), odpowiadajgcej
[/ za migniecie i zgaszenie diody nr 1,

robot.write(OUTPUT1, 188);
delay{czujnikswiatla);
robot.write(OUTPUT1, 8);
delay{czujnikswiatla);

vold dioda2(byte czujnikswiatla) {
robot .write(OUTPUT2, 188);
delay(czujnikswiatla);
robot.write(OUTPUT2, 8);
delay(czujnikswiatla);

void syrena(byte czujnikswiatla) {

robot.buzzer(true);

delay(czujnikswiatla);

robot.buzzer(false);

delay(czujnikswiatla);

void loop() {

int czujnikswiatla = robot.read(INPUT1);

diodal{czujnikswiatla);

[/ odwolanie do wiasnej funkcji “diodal™ z parametrem “czujnikswiatla”,
J/f ktéry jest jednoczesnie linijke wczesniej zdefiniowana zmienna odczytywanag
/f przez funkcje read z wejscia INPUT1

dioda2({czujnikswiatla);
syrena({czujnikswiatla);

}

Podsumowanie i ewaluacja (5 min.)

Prosimy, aby uczniowie ostroznie spakowali zestawy. Jeden przedstawiciel kazdej grupy przynosi zestaw na
wyznaczone przez nauczyciela miejsce w klasie.

Zadajemy uczniom pytanie: Czego nauczylismy sie na dzisiejszej lekcji?
e wykorzystujemy rézne funkcje z biblioteki LOFI,
e deklarujemy wiasne zmienne,
¢ *definiujemy wtasne funkcje,
e piszemy proste programy i wgrywamy ja na ptytke Arduino,

® podtgczamy do ptytki urzadzenia wejscia (potencjometr, czujnik odlegtosci, czujnik natezenia Swiatta) i wyj-
Scia (diody, buzzer).

Na zakonczenie opowiadamy uczniom, co bedziemy robi¢ i czego sie nauczymy podczas kolejnej lekcji: be-
dziemy programowac¢ serwomotor — specjalny rodzaj silnika uzywany przy réznego rodzaju sitownikach, np.
drzwiach, ramionach robota itp.
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