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Robot w Swiecie przeszkod

Czego potrzebujesz?

- robot Cue
- tablet lub komputer z Windows 10 (http://bit.ly/cuewindows)
- aplikacje Cue (http://bit.ly/cueandroid, http://bit.ly/cueapple)

Wstep

Razem z robotem Cue stwoérz system reagowania na przeszkody.

Napisz program, ktéry pozwoli robotowi wykorzysta¢ dwa zdarzenia: kiedy robot zobaczy cos
przed sobg i kiedy zobaczy cos za soba.

Kiedy robot rozpozna takag sytuacje, bedzie reagowat w wybrany przez Ciebie sposob.

Krok 1

Na poczatku przetestuj sensory odlegtosci, ktére pomogg robotowi dostrzec zdarzenia. Napisz i

ruchom ponizszy kod, aby zmieni¢ ukfad swiatet w teczéwce robota, kiedy zobaczy co$ przed
lub za soba.

events.whenObstacle(Obstacles.Center, ObstacleState.Seen,
actions.setFacePattern( 1111 111", 255)

1))

set face pattern Q brightness @
set face pattern @ brightness @

‘ Ktora czes¢ kodu odpowiada za przedni, a ktéra za tylni czujnik odlegtosci?
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Krok 2

Teraz dodaj do koduj dwie zmienne: front i back. Bedg one przyjmowaé wartosé¢ “true” lub
“false”.

back =
actions.setFacePattern( 16

3

¥

events.whenObstacle(Obstacles.Center, ObstacleState.Seen,
front =
actions.setFacePattern(111

front:

back:
back =
front =

Jak zmieni sie dziatanie programu po ich wprowadzeniu?

on start

let front: boolean
set back * +to true =

let back: boolean
set Tace pattern @ brightness @

set back * +to false *

set front * to false »

set front ¥ to true ¥

set face pattern Q brightness @
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Krok 3

Teraz zaprogramujemy, ze robot bedzie wydawat dzwiek kiedy oba sensory (przedni i

tylni) bedg uruchomione.
Zaprogramuj funkcje checkRequirements, aby robot odtworzyt dzwiek kiedy zmienne
front i back bedg miaty warto$¢ true. Funkcja sprawdzi warunek w kazdym momencie,

kiedy robot zobaczy cos z przodu lub z tytu.

checkRequirements() {
(front && back) {
actions.playSound(Sounds.Mission_Success 1)

}
events.whenObstacle(Obstacles.Back, ObstacleState.Seen,
back =
actions.setFacePattern( 1000111¢
checkRequirements()
1)
events.whenObstacle(Obstacles.Center, ObstacleState.Seen,
front =
actions.setFacePattern( 111100001111, 255)
checkRequirements()
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on start
et il checkRequirements

let front: boolean
if front * and » back *

let back: boolean

sound Mission Success 1 ¥

C)

set back * +to

set front * to

front * obstacle seen ¥ when back * obstacle seen ¥

set front * +to true * set back * +to true ¥

set face pattern e brightness @ set face pattern @ brightness @

call function checkRequirements ¥ call function checkRequirements ¥

Modyfikacja:

- dodaj swoje wiasne reakcje lub zachowanie robota w przypadku napodkania na
przeszkode z tytu lub z przodu;

- sprobuj wtgczy¢ do skryptu poruszanie sie robota wsréd przeszkaod.
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