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1.1 Sterowanie dronem.

1.1.3. Sterowanie wysokoscia lotu drona
Cele ogolne:

. nauka sterowania dronem w osi Z

. Okreslanie pozycji drona w przestrzeni (wysokosc¢)

. Rozwijanie umiejetnosci programowania w Scratch

Cele szczegotowe:
. Uczen potrafi uruchomic¢ aplikacje Android Tello Edu App i potaczy¢ jg z dronem
. Uczen potrafi okreslic wzgledng wysokos$¢ drona

. Uczen wie jak zaprogramowac wysoko$¢ drona z wykorzystaniem aplikacji Scratch

Realizacja podstawy programowej:
Informatyka kl. IV-VI

I. 2. 3) formutuje i zapisuje w postaci algorytmow polecenia sktadajgce sie na sterowanie
robotem lub obiektem na ekranie

II. 1. 2) projektuje, tworzy i zapisuje w wizualnym jezyku programowania prosty program
sterujgcy robotem lub innym obiektem na ekranie komputera

Informatyka kl. VII-VIII

1.3 W algorytmicznym rozwigzywaniu problemu wyrdznia podstawowe kroki: okreslenie pro-
blemu i celu do osiggniecia, analiza sytuacji problemowej, opracowanie rozwigzania, spraw-
dzenie rozwigzania problemu dla przykladowych danych, zapisanie rozwigzania w postaci
schematu lub programu.

II1.2. 1) wykorzystuje sie¢ komputerowg (szkolng, siec internet) do wyszukiwania potrzeb-
nych informagji i zasobéw edukacyjnych, nawigujgc miedzy stronami,

Materialy dodatkowe:

- metr krawiecki lub miara zwijana/sktadana
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1.1 Sterowanie dronem.

1.1.3. Sterowanie wysokoscia lotu drona

Przebieg lekc;ji:

Czesc

1. Wstep i wprowadzenie

Ok. 3 minuty

2. Lekcja wtasciwa

Wprowadzenie

Ok. 5 minut

Wysokos¢ wzgledna i bez-
wzgledna

Ok. 3 minuty
Zadanie 1 Offline
Karta Pracy

Ok. 5 minut

Wznoszenie drona i okreslenie
jego wysokosci

Ok. 5 minut

Przebieg

Przywitanie
Sprawdzenie obecnosci

Wprowadzenie do tematu w formie krét-
kiej rozmowy, sprawdzenia aktualnie
posiadanej wiedzy

Nauczyciel prosi uczniéw, by dokonali
pomiaru wysokosci roznych elementow
otoczenia (np. tawki, krzesta, szafy, wy-
sokos¢ scian)

Nastepnie zapisuje na tablicy

»Najwyzszy szczyt Polski to ... . Wyso-
kos¢...”

Nauczyciel wyjasnia uczniom pojecie
wysokosci wzglednej i bezwzgledne;j.

Nauczyciel prosi uczniéw, by korzysztajgc
z wiasnej wiedzy, badz wyszukujgc za
pomoca sieci internetowej zapisali wyso-
kosci przedstawionych obiektéw.

Nauczyciel w Aplikacji Tello Edu wskazu-
je blok odpowiedzialny za wznoszenie
drona.

Nastepnie uczniowie tworzg prosty pro-
gram, w ktérym robot po wystartowaniu
wznosi sie 2 metry w gore.

TELWO

Uwagi

Nauczyciel prosi, by uczniowie przypomnieli sobie
lekcje dotyczaca sterowania dronem, pyta o ko-
mendy ,start”, ,laduj”, ,le¢ w przéd/lewo/prawo/
tyt”, obréc o np. 60 stopni.

Celem tego zadania jest wprowadzenie do pojec
wysokosci wzglednej i bezwzgledne;j.

Uczniowie, jezeli nie znajg odpowiedzi mogg wy-
szukac informacje za pomocg smartfonéw. Nau-
czyciel zwraca uwage na pojecie , prosi o jego roz-
winiecie. Nastepnie pyta, czy przy pomiarach doko-
nanych w klasie takze powinien zosta¢ umieszczo-
ny taki skrot.

Nauczyciel moze tez zapisac te dwa pojecia na ta-
blicy, proszac ucznidow by za pomocg smartfondéw
samodzielnie wyszukali znaczenie tych pojeé.

Aby znalezé odpowiedzi do tego zadania uczniowie
moga wyszukac elementy przyrody i krajobrazu w
sieci.

Nauczyciel moze tez prosi¢ uczniéw, by spréobowali
sami poszukac tego bloku.

Nauczyciel wskazuje tez w aplikacji Tello miejsce, w
ktérym wskazana jest aktualna wysokos¢ lotu dro-
na.
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1.1 Sterowanie dronem.

1.1.3. Sterowanie wysokoscia lotu drona

Czesc
Wznoszenie drona na odpo-
wiednig wysokos$¢

Ok. 10 minut

Wykonanie ¢wiczen 2i 3

Ok. 10 minut

Sprawdzenie zrealizowanych
zadan z wykorzystaniem drona
DJI Tello Edu

Ok. 12 minut

Zakonczenie

Podsumowanie
i uporzadkowanie klasy

Ok. 3 minut

Zakonczenie

Ok 3 minuty

Przebieg

Nauczyciel wyjasnia dwie metody wzno-
szenia drona na odpowiednig wysokos$¢.

1. Bezposrednia—od startu, poprzez
blok ,,Up”

2. Z wykorzystaniem petli i warunku
»jesli”

2. Wznoszenie drona na okreslong wyso-
kosé.

3. Realizacja kolejnego elementu progra-
mu po osiggnieciu wskazanej wysokosci

Uczniowie taczg drony z aplikacjami, po
czym po kolei otwierajg zapisane zadania
i sprawdzajg ich rzeczywiste wykonanie
za pomocg drondw.

Nauczyciel zadaje klasie pytania powto-
rzeniowe z przerabianej lekcji. (wysokos¢
wzgledna i bezwzgledna, bloki wykorzy-
stywane do wznoszenia drona)

Nauczyciel podsumowuje lekcje, pyta
uczniéw co sie udato, co warto poprawié
kolejnym razem (np.. Zachowanie
ucznidéw, kwestie dotyczace bezpieczen-
stwa)

TELWO

Uwagi

Metoda bezposrednia jest bardzo dobrym elemen-
tem wprowadzajacym, kiedy wzniesienie drona na
odpowiednig wysokos¢ nie jest jedynym celem. Nie
zawsze jednak wysoko$é koricowa drona bedzie
taka jak zaplanowalismy, dlatego ze pomiar wyso-
kosci nastepuje tylko raz, w momencie startu.

Metoda ta wigze sie tez z wykonaniem czesci obli-
czen w pamieci.

Uczniowie analizujg obie metody, ich wady i zalety.

Uczniowie analizujg zadania i wykorzystujac jezyk
Scratch tworzg programy realizujgce gtéwne cele
zadan.

Jezeli zadanie wykonywane jest w klasie nalezy
zwrdci¢ uwage, by zadania realizowane byty w bez-
piecznych odlegtosciach (tak by drony sie nie zde-
rzaty), badz na réznych wysokosciach.

Nalezy tez zwrdci¢ uwage na bezpieczenstwo
uczniow (nie wykonywac zadan na wysokosci gto-
wy dzieci).

Uczniowie wytgczajg drony, tablety, porzadkujg
klase

Mozna uczniom zapowiedzie¢ temat kolejnej lekcji
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TELWO

1.1 Sterowanie dronem.
1.1.3. Sterowanie wysokoscia lotu drona

Wysokos¢ wzgledna i bezwzgledna

Komentarz dla nauczyciela

Wysoko$¢ wzgledna ---pionowa odlegtos¢ (wysokos¢) jakiego$ punktu wzgledem punktu od-
niesienia innego niz poziom morza. Méwigc o wysokosci wzglednej, najczesciej ma sie na mysli
wysokosS¢ w stosunku do powierzchni ksztattujgcej teren.

. Najwyzsza wieza telewizyjna—Tokyo Skytree—634 m

«  Najwyzszy budynek Swiata—Burj Dubai (Burj Khalifa) - 829 m

. Najwyzszy budynek w Polsce—Patac Kultury i Nauki—237 m

. Wieza Eiffel'a— 324 m

. Piramida Cheopsa—139 m

. Statua Wolnosci— 46,5 m

. Najwyzszy cztowiek Swiata (Robert Waldow) - 2,72 m

. Najwyzsze drzewo Swiata (Sekwoja Hyperion, USA) - 115 m

Wysokos¢ bezwzgledna --— pionowa odlegtos¢ danego punktu wzgledem przyjetego punktu
odniesienia, ktdrym jest $redni poziom morza. WysokoS¢ bezwzgledna oznaczana jest skrétem
n.p.m., czyli nad poziomem morza. Najczesciej wysoko$¢ bezwzgledna podawana jest w odniesie-
niu do takich elementdw przyrody jak goéry, doliny, wyzyny i jeziora, np.

o  WysokoS¢ najwyzszej gory w Polsce (Rysy) wynosi 2499m n.p.m

«  Wysokos¢ najwyzej potozonego jeziora w Polsce (Zadni Mnichowy Stawek) - 2070m n.p.m.

«  Wysokos$¢ najwyzej potozonego jeziora na Swiecie (Titicaca) - 3812m n.p.m.

. Najwyzej potozone miasto na Swiecie (La Riconada w Peru) - 5100m n.p.m.

«  Najwyzej potozona wie$ w Polsce (Zgb, Podhale) - 1013 m n.p.m.

. Najwyzszy szczyt Europy (Elbrus, Kaukaz) - 5642 m n.p.m.

. Najwyzszy szczyt Alp (Mont Blanc) - 4808 m n.p.m.

. Wyzyna Tybetanska—4000—5000 m n.p.m.

«  Wyzyna Slaska—200—400m n.p.m.
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TELLO

1.1 Sterowanie dronem.
1.1.3. Sterowanie wysokoscia lotu drona

Wznoszenie drona i okreslenie jego wysokosci

Programowanie z wykorzystaniem jezyka Scratch zwykle odbywa sie w dwdch ptaszczyznach,
przod/tyt oraz lewo/prawo. Wykorzystanie dronéw edukacyjnych do nauki programowania otwiera
kolejne mozliwosci—programowanie w trzech ptaszczyznach—do wspomnianych dwdch nalezy
dodac trzecig—gora/dot.

Sterowanie w trzech ptaszczyznach otwiera zatem wiele nowych mozliwosci programowania i rea-
lizacji zadan. Do okres$lania wysokosci nad powierzchnig drony wykorzystujg czujnik skierowany w
dét. Zazwyczaj jest to czujnik ultradzwiekowy.

Za sterowanie dronem w gore i dét odpowadaija bloki ,Up <...> cm”i ,Down <...> cm”.

Up 100 cm

Sterowanie dronem w gore Sterowanie dronem w dot

Programujac Tello Edu istnieje tez mozliwo$¢ wykorzystania bezposredniego odczytu wysokosci z
bloku tego czujnika.

Blok czujnika wysokosci. Zwraca aktualng wysokosc¢

Altitude drona.

Blok znajduje sie w zakfadce ,Sensors”

Wznoszenie drona mozemy zaprogramowac wobec tego na dwa sposoby:

1. Korzystajgc z prostego wyrazenia, np. ,Up <100>cm” - dron

uniesie sie 0 100cm wyzej w porownaniu z poprzednig wysokoscia, tj.
~jezeli dron krazyt na putapie 50cm, po tej komendzie znajdzie sie na
Take Off wysokosci ok. 150cm

» ITap to start

. Bloki ,Take off”, ,Up” i ,Land” znajdujg sie w zaktadce ,Motion”

. Blok ,Wait” znajduje sie w zaktadce ,Control”

wy, O solectric MISTRZQUIE REBOTYKI
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TELWO

1.1 Sterowanie dronem.
1.1.3. Sterowanie wysokoscia lotu drona

Wznoszenie drona i okreslenie jego wysokosci

2.  Korzystajac z bloku czujnika pomiaru wysokosci—dron uniesie sie na dang wysokoS¢ poréw-
nujgc pomiar z czujnika wysokosci z zadang wysokoscig. Ten sposob jest bardziej skompli-
kowany, jednak jest doktadniejszy.

Napiszemy algorytm, w ktorym ustalimy na jakg wysoko$¢ dron ma sie

» ITap to start wznie$¢. Robot bedzie dazyt do tej wysokosci podnoszac sie o okreslo-
‘—\_/—T ng ilos¢ centymetréw, po czym kazdorazowo za pomocg czujnika wyso-
Take Off

kosci dokona pomiaru swojej obecnej wysokosci. Jezeli bedzie ona
mniejsza, niz ustalona przez nas to powtdzy proces wznoszenia raz
jeszcze. I tak dalej, realizujgc powtdzenia w petli, robot bedzie sie

e

Repeat
nEpeatl

Up! 50

kolejng, zaprogramowang przez nas instrukcja.

W przyktadowym programie chcemy by robot wznidst sie na wysokosc¢
) 700cm (7m), sprawdzajgc swoj putap co 50cm. Kiedy czujnik wskaze

ustalong przez nas wysokos$¢ robot powinien wykonac obrét w przod
(salto) a nastepnie wylagdowac.

Tworzenie programu:

Z Zaktadki ,Motion” wybierz blok , Take off” i umie$¢ go pod blokiem ,Tap to start”. Dzieki tej in-
strukcji dron wzniesie sie w powietrze.

III

Nastepnie przechodzimy do algorytmu petli wznoszacej. Z zaktadki ,Control” wybierz blok
~Repeat” i umieS¢ go pod poprzednig instrukcja. Wewnatrz tego bloku umies¢ blok ,Up
<100>cm”. Zmien parametr tego bloku na <50>cm. Nasz robot bedzie sie wznosit w nieskonczo-
no$¢ wzlotami o wartosci 50cm. Pora przej$¢ do ograniczenia liczby wzniesien i okreslenia Zagdanej
wysokosci.

Z zakfadki ,Control” wybierz blok warunkowy ,If” i umies¢ go pod poprzednim blokiem (,Up
<50>cm”). Bedziemy teraz tworzy¢ warunek <WartoS¢ odczytana z czujnika wysokosci jest mni-
wieksza niz 700cm. Z zakfadki ,Maths” wybieramy blok ,, ... > ...” u zagniezdzamy go wewnatrz
warunku ,If”. Wewnatrz tego bloku umie$¢ z lewej strony wskazanie czujnika wyskokosci
(zaktadka Sensing”) a z prawej ustal wysoko$¢, na ktdrg robot moze sie wznies¢.

Wewnartz petli stworzmy zaleznos¢: Jezeli tak—Wykonaj salto w przdod (Front Filp) i wyladuj
(Land). Jezeli nie (bool:) nie wykonuj zadnej akcji (program wroci do poczatku petli a nastepnie
wykona czynnoS¢ wznoszenia sie i pomiaru wysokosci raz jeszcze.)

»y O solectric MISTRZEQWIE REBOITYKI



TELO

1.1 Sterowanie dronem.
1.1.3. Sterowanie wysokoscia lotu drona

Odczytywanie wysokosci lotu drona bezposrednio z aplikacii

Aktualng wysokos¢ lotu drona mozna odczytac bezposrednio z aplikacji Tello Edu, zaréwno pod-
czas sterowania bezposredniego, jak i korzystania z programowania Scratch (Blocks)

Bezposrednie sterowanie dronem

360° Fip Wysokos¢ lotu
2PN IS & 9 drona

» JTap to start

Operator

Ensing

Po rozwinieciu zakfadki z
informacjami dotyczacymi
parametrow drona pojawia
p—— sie informacja’l 0 jego aktu-
roign e 05 alnej wysokosci

Attitude Pitch 0°
Attitude Roll 0'
Attitude Yaw 0

» JTap to start

nX 0(0.001g)
nY 0(0.001g)
nZ 0(0.001g)

Min Temperture 0°C
Max Temperture 0°C
> TOF Altitude Ocm

Barometer Ocm

wy, O solectric MISTRZQUIE REBOTYKI
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TEwo

1.1 Sterowanie dronem.
1.1.3. Sterowanie wysokoscia lotu drona

Cwiczenie 1

Wysokos$¢ wzgledna i bezwzgledna

Korzystajgc z wtasnej wiedzy i zasobdw internetowych wyszukaj wysokosci wpisanych w tabele
obiektow. Ktéra wysokos$¢ okresla wysokos¢ wzgledng (wzgledem terenu) a ktéra bezwzgledng
(wzgledem poziomu morza)? Zaznacz odpowiednie miejsce.

. . . .. Wysokos¢ Wysokos¢
Miejsce / Obiekt Nazwa Wysokos¢
wzgledna bezwzgledna

Najwyzszy Szczyt Swiata Mount Everest 8848 m n.p.m -

Najwyzsza wieza telewizyjna

Wyzyna Slaska

Najwyzszy budynek swiata
Najwyzszy budynek w Polsce

Wyzyna Tybetanska

Wieza Eiffel’a

Najwyzszy szczyt Alp

Najwyzszy szczyt Europy

Piramida Cheopsa

Najwyzej potozona wie$ w Polsce
Statua Wolnosci

Najwyzej potozone miasto na Swiecie
Najwyzej potozone jezioro na swiecie
Najwyzszy cztowiek Swiata

Najwyzej potozona gdéra w Polsce

Najwyzsze drzewo Swiata
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TELWO

1.1 Sterowanie dronem.
1.1.3. Sterowanie wysokoscia lotu drona

Cwiczenie 2

Bezposredni pomiar wysokosci

Odczytywanie wartosci za pomocg miary vs. Odczyt wysokosci za pomocg aplikacji DI Tello Edu

Zmierz za pomocg miary wysokosS¢ 10 roznych obiektéw w Twoim otoczeniu. Nastepnie, uruchom
drona, wznie$ go na kazdg z 10 wysokosci i pordwnaj wyniki pomiardw z odczytanym pomiarem
wysokosci z drona.

. . . Wysokos¢ Wysokos¢
Miejsce / Obiekt ] .
(Pomiar za pomoca metra) ( Pomiar za pomoca drona)

10.
Whioski:
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TELWO

1.1 Sterowanie dronem.
1.1.3. Sterowanie wysokoscia lotu drona

Cwiczenie 3

Napisz programy, dzieki ktorym dron bedzie zachowywat sie w nastepujacy sposob:

Uwaga:
Najpierw napisz wszystkie programy. Dzieki temu oszczedzisz baterie drona.

Pamietaj, by po zakoriczeniu programowania zapisac kazdy program.

Uruchom drona i wprowadz do niego poszczegdlne programy dopiero po zakonczeniu ostatniego
zadania.

1. Dron wznosi sie na wysoko$¢ ponad 2 metrow (zatrzymujac sie co 25 centymetréw celem
okreslenia wysokosci), po czym wykonuje salto w przdd i laduje.

2. Dron wznosi sie na wysokos$¢ ponad 3 metréw (zatrzymujac sie co 40 centymetrow celem
pomiaru wysokosci), po czym wykonuje dwa salta—jedno w prawo, jedno w lewo i laduje.

3. Dron wznosi sie na wysokoS¢ 4 metréw (zatrzymujac sie co 45 centymetréw celem pomiaru
wysokosci), po czym przesuwa swoj tor lotu w lewo o 1 metr, wykonuje salto w tyt i laduje.

Do wykonania na otwartym terenie:

4. Dron wznosi sie na wysokosS¢ okoto 7 metréw (mierzac wysokos¢ co 50 centymetréw), na-
stepnie porusza sie 1m w przdéd, 1m w prawo, Im w tyt i 1m w lewo. Po tym manewrze l3-
duje.

Notatki:

»y O solectric MISTRZQUIE REBOTYKI



TEwo

1.1 Sterowanie dronem.
1.1.3. Sterowanie wysokoscia lotu drona

Rozwigzanie zadania
Cwiczenie 3.1

Dron wznosi sie na wysokosc ponad 2 metrow (zatrzymujac sie co 25 centymetrow celem okre-
Slenia wysokosci), po czym wykonuje salto w przod i laduje.

| Chcemy by robot wznidst sie na wysoko$¢ 200cm (2m),
[ Tap to start sprawdzajgc swdj putap co 25cm. Kiedy czujnik wskaze

y ustalong przez nas wysokosS¢ robot powinien wykonaé ob-
rot w przod (salto) a nastepnie wylgdowad.

Tworzenie programu:

Z Zaktadki ,Motion” wybierz blok ,Take off” i umie$¢ go
pod blokiem ,Tap to start”. Dzieki tej instrukcji dron
wzniesie sie w powietrze.

Nastepnie przechodzimy do algorytmu petli wznoszacej. Z
Front Flip zaktadki ,Control” wybierz blok ,Repeat” i umies¢ go pod
poprzednig instrukcja. Wewnatrz tego bloku umies¢ blok
Land L,Up <100>cm”. Zmien parametr tego bloku na <25>cm.
, Nasz robot bedzie sie wznosit w nieskonczonos$¢ wzniesie-
S— SEEE ) niami o wartosci 25cm. Pora przej$¢ do ograniczenia liczby
— wzniesien i okreslenia zagdanej wysokosci.

Z zakfadki ,Control” wybierz blok warunkowy ,If” i umieS¢ go pod poprzednim blokiem (,Up
<25>cm”). Bedziemy teraz tworzy¢ warunek <Warto$¢ odczytana z czujnika wysokosci jest wiek-
sza niz 200cm. Z zaktadki ,Maths” wybieramy blok ,, ... > ...” u zagniezdzamy go wewnatrz wa-
runku ,If”. Wewnatrz tego bloku umies¢ z lewej strony wskazanie czujnika wyskokosci (zaktadka
Sensing”) a z prawej ustal wysokosS¢, na ktdrg robot moze sie wzniesc.

Wewnatrz petli stworzmy zaleznoS¢: Jezeli tak—Wykonaj salto w przdéd (Front Filp) i wyladuj
(Land). Jezeli nie (bool:) nie wykonuj zadnej akcji (program wréci do poczatku petli a nastepnie
wykona czynno$¢ wznoszenia sie i pomiaru wysokosci raz jeszcze.)

Nasz program jest gotowy. Aby go uruchomic¢ nalezy klikng¢ teczowy blok , Tap to start”.

by (Jsolectric MISTRZOWIE REBOITYKI
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TEwo

1.1 Sterowanie dronem.
1.1.3. Sterowanie wysokoscia lotu drona

Rozwigzanie zadania
Cwiczenie 3.2

Dron wznosi sie na wysokosc ponad 3 metrow (zatrzymujac sie co 40 centymetrow celem pomia-
ru wysokosci), po czym wykonuje dwa salta—jedno w prawo, jedno w lewo i laduje.

> Tap to start Chcemy t.>y robo,t' wzniost sie na wys.okosc 399cm (3m.),

sprawdzajac swoj putap co 40cm. Kiedy czujnik wskaze
ustalong przez nas wysoko$¢ robot powinien wykona¢ dwa
Take Off przewroty w powietrzu, pierwszy w prawo i kolejny w le-
wo.

Tworzenie programu:

Z Zaktadki ,Motion” wybierz blok ,Take off” i umie$¢ go
pod blokiem ,Tap to start”. Dzieki tej instrukcji dron
wzniesie sie w powietrze.

Right Flip

Nastepnie przechodzimy do algorytmu petli wznoszacej. Z
Left Flip zakfadki ,Control” wybierz blok ,Repeat” i umieé¢ go pod
poprzednig instrukcja. Wewnatrz tego bloku umies¢ blok
Land Up <100>cm”. Zmien parametr tego bloku na <40>cm.
Nasz robot bedzie sie wznosit w nieskonczonos$¢ wzniesie-
niami o wartosci 40cm. Pora przej$¢ do ograniczenia liczby
wzniesien i okreslenia zgdanej wysokosci.

Z zakfadki ,Control” wybierz blok warunkowy ,If” i umieS¢ go pod poprzednim blokiem (,Up
<40>cm”). Bedziemy teraz tworzy¢ warunek <Warto$¢ odczytana z czujnika wysokosci jest wiek-
sza niz 300cm. Z zaktadki ,Maths” wybieramy blok , ... > ...” u zagniezdzamy go wewnatrz wa-
runku ,If”. Wewnatrz tego bloku umies¢ z lewej strony wskazanie czujnika wyskokosci (zaktadka
Sensing”) a z prawej ustal wysokosS¢, na ktdrg robot moze sie wzniesc.

Wewnatrz petli stwérzmy zaleznoS¢: Jezeli tak—Wykonaj salto w prawo (Zaktadka: Motion/Right
Filp) a nastepnie w lewo (Left Flip) i wyladuj (Land). Jezeli nie (bool:) nie wykonuj zadnej akcji
(program wréci do poczatku petli a nastepnie wykona czynno$¢ wznoszenia sie i pomiaru wyso-
kosci raz jeszcze.)

Nasz program jest gotowy. Aby go uruchomic¢ nalezy klikng¢ teczowy blok , Tap to start”.
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TEwo

1.1 Sterowanie dronem.
1.1.3. Sterowanie wysokoscia lotu drona

Rozwigzanie zadania
Cwiczenie 3.3

Dron wznosi sie na wysokosc¢ 4 metrow (zatrzymujac sie co 45 centymetrow celem pomiaru wy-
sokosci), po czym przesuwa swoj tor lotu w lewo o 1 metr, wykonuje salto w tyt i laduje.

> Tap to start Chcemy by robot wznidst sie na wysoko$¢ 400cm (4m),
sprawdzajgc swdj putap co 45cm. Kiedy czujnik wskaze
ustalong przez nas wysoko$¢ robot powinien przesungc sie
w lewo, wykonac salto w tyt i wylgdowad.

Tworzenie programu:

Z Zaktadki ,Motion” wybierz blok ,Take off” i umie$¢ go
pod blokiem ,Tap to start”. Dzieki tej instrukcji dron
wzniesie sie w powietrze.

Nastepnie przechodzimy do algorytmu petli wznoszacej. Z
zakfadki ,Control” wybierz blok ,Repeat” i umies¢ go pod
Back Flip poprzednig instrukcjg. Wewnatrz tego bloku umie$¢ blok
LUp <100>cm”. Zmien parametr tego bloku na <45>cm.
Land Nasz robot bedzie sie wznosit w nieskonczonos¢ wzniesie-
niami o wartosci 45cm. Pora przejs¢ do ograniczenia liczby
N ) “ wzniesien i okreslenia zagdanej wysokosci.

Z zaktadki ,Control” wybierz blok warunkowy ,If” i umies¢
go pod poprzednim blokiem (,Up <45>cm”). Bedziemy teraz tworzy¢ warunek <Warto$¢ odczy-
tana z czujnika wysokosci jest wieksza niz 400cm. Z zaktadki ,Maths” wybieramy blok ,, ... > ..." u
zagniezdzamy go wewnatrz warunku ,If”. Wewnatrz tego bloku umies¢ z lewej strony wskazanie
czujnika wysokosci (zaktadka Sensing”) a z prawej ustal wysokoS¢, na ktdrg robot moze sie
wznies¢.

Wewnatrz petli stwérzmy zaleznosS¢: Jezeli tak—Przesun sie o 1 metr w lewo (Zaktadka: Motion/
Left <100> cm) a nastepnie wykonaj salto w tyt (Motion: Back Flip) i wyladuj (Land). Jezeli nie
(bool:) nie wykonuj zadnej akcji (program wrdci do poczatku petli a nastepnie wykona czynnos$¢
wznoszenia sie i pomiaru wysokosci raz jeszcze.)

Nasz program jest gotowy. Aby go uruchomic¢ nalezy klikng¢ teczowy blok , Tap to start”.
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TEwo

1.1 Sterowanie dronem.
1.1.3. Sterowanie wysokoscia lotu drona

Rozwigzanie zadania
Cwiczenie 3.4

Dron wznosi sie na wysokosc¢ okoto 7 metrow (mierzgc wysokosc co 50 centymetrow), nastepnie
porusza sie 1m w przod, 1m w prawo, 1m w tyt i 1m w lewo. Po tym manewrze laduje.

~ Chcemy by robot wznidst sie na wysoko$¢ 700cm (7m),

= Tap to start sprawdzajgc swoj putap co 50cm. Kiedy czujnik wskaze
4 ) ustalong przez nas wysoko$¢ robot powinien przesungc sie
- w przod 100cm, w prawo 100cm, w tyt 100cm, w lewo
100cm i wylagdowac.

Take Off

Tworzenie programu:

Z Zaktadki ,Motion” wybierz blok ,Take off” i umie$¢ go
pod blokiem ,Tap to start”. Dzieki tej instrukcji dron
wzniesie sie w powietrze.

Forward

00
14 100

Back

Nastepnie przechodzimy do algorytmu petli wznoszacej. Z
zakfadki ,Control” wybierz blok ,Repeat” i umies¢ go pod
poprzednig instrukcja. Wewnatrz tego bloku umies¢ blok
LUp <100>cm”. Zmien parametr tego bloku na <50>cm.
Nasz robot bedzie sie wznosit w nieskonczonos$¢ wzniesie-
niami o wartosci 50 cm. Pora przej$¢ do ograniczenia licz-
by wzniesien i okreslenia zgdanej wysokosci.

Z zaktadki ,Control” wybierz blok warunkowy ,If” i umies¢
go pod poprzednim blokiem (,Up <50>cm”). Bedziemy
R J teraz tworzy¢ warunek <Wartos¢ odczytana z czujnika wy-

sokosci jest wieksza niz 700cm. Z zakfadki ,Maths” wybie-
ramy blok ,, ... > ...” u zagniezdzamy go wewnatrz warunku ,If”. Wewnatrz tego bloku umies¢ z
lewej strony wskazanie czujnika wysokosci (zaktadka Sensing”) a z prawej ustal wysokosS¢, na
ktorg robot moze sie wzniesc.

Wewnatrz petli stwdrzmy zaleznosS¢: Jezeli tak—Przesun sie o 1 metr w przdd (Zaktadka: Motion/
Forward<100> cm) a nastepnie w prawo (Motion: Right <100> cm), tyt (Motion: Back
<100>cm), Lewo (Motion: Left <100>cm) i wyladuj (Land). Jezeli nie (bool:) nie wykonuj zadnej
akgcji (program wréci do poczatku petli a nastepnie wykona czynno$¢ wznoszenia sie i pomiaru
wysokosci raz jeszcze.) Nasz program jest gotowy. Aby go uruchomié¢ nalezy klikngé teczowy blok
»Tap to start”.
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