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1. Zadania do wykonania:

I. Jestes cztonkiem zespotu opracowujacego oprogramowanie obstugujace uktad sensoryczny
projektowanego robota mobilnego. Twoim zadaniem jest:

a) Opracowanie uniwersalnej funkcji FC realizujgcej konwersj¢ dowolnej wielkosci (napigcie,
natezenie pradu, rezystancja, temperatura) do wartosci typu REAL. Funkcja ma by¢
uniwersalna, wejscia: i_odczytADC (INT), i_zakrS7AnalogLow (INT, np. 0 lub -27648,
podawane z zewnatrz FC), i_zakrS7AnalogHigh (INT, np. 27648), i_przedzWielkFizLow
(REAL, np. -10.0 [V]), i_przedzWielkFizHigh (REAL, np. +50 [V]), wyjscie:
g_wartPoKonw (REAL).

b) Uktad sensoryczny projektowanego mobilnego robota transportowego na obecnym etapie
rozwoju sktada si¢ z dwoch dalmierzy laserowych, generujacych sygnal analogowy w
zakresie 0-10 [V], gdy wykrywana odlegto$¢ od przeszkod miesci sie¢ w przedziale de<0,08;
5,0> [m], sygnaly te po konwersji z zastosowaniem modutu wej$¢ analogowych sa dostepne
w tabeli obrazu procesu w stowach o adresach odpowiadajacych kanalom Channel 0 i
Channel 1 modutu (np. IW4 i IW6).

Opracuj program, ktory:

- realizuje funkcje uktadu sensorycznego robota, ostrzegajacego 0 przeszkodach, w bloku FC
,UKISensAGV”, wejscia do bloku: i_sygnADCO (np. IW4), i_sygnADC1 (np. IW6), wyjscie
z bloku: g_wykrytoPrzeszkode (bool);

- odczytuje warto$¢ zmierzong przez dalmierze laserowe i przeksztatca jg na forme odleglosci
od przeszkod wyrazong w [m] z zastosowaniem przygotowanej wczesniej funkcji FC,

- gdy réznica pomigdzy dwoma pomiarami odleglosci jest wieksza niz 0,5 [m], wykryto
przeszkode na trasie pojazdu, wysteruj wyjscie,

- gdy dystans wskazywany na obu czujnikach jest mniejszy od 2.5 [m], takze wysteruj

wyjscie - wykryto przeszkode na trasie pojazdu,

Il. Operator posiada mozliwo$¢ nastawienia czasu ogrzewania poprzez regulacje dwoch
potencjometrow podtagczonych do wej$¢ modutu analogowego (%IW4 oraz %IW6, obydwa
zakresy pomiarowe 0+10 [V]). Pierwszy z nich odpowiada za liczb¢ minut (0+9), a drugi — za
liczbe sekund (0+59). Napisz funkcje FC ,,Generator”, ktora na podstawie kombinacji dwoch
potencjometréw wystawi na wyj$ciu funkcji odpowiedni czas (typ zmiennej Time). Wejscia
do funkcji i_sygnADCO (np. IW4), i_sygnADC1 (np. IW6), wyjscia: q nastawaCzasu
(TIME).

W bloku Main [OB1] przygotuj program, ktory w reakcji na zbocze narastajace na wejsciu
%I10.nr_zespolu wygeneruje impuls o czasie trwania wynikajagcym z nastawy wygenerowanej
przez funkcje FC ,,Generator”, przedstaw przyktad dziatania dla czasu t=nr zespolu [min]
2nr_zespolu [s], np. dla zespotu 3 t= 3[min] 23 [s]. Do resetowania timera uzyj funkcji RT.

2. Sprawozdanie powinno zawierac:

1. Wstep teoretyczny.

2. Opis realizowanych zadan.

3. Listingi programow z komentarzem dotyczgcym funkcji poszczegolnych linii kodu.
4. Opis dzialania programow z ilustracja graficzna.

5. Whnioski.
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