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OBJETIVOS

B Aprender a aumentar a precisdo das curvas

B Aprender outras formas de fazer curvas em torno de um ponto ou em torno do eixo do
robd
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O QUAO PRECISA E UMA CURVA EM TORNO DE UM PONTO"

Execute este codigo e use o Painel de Controle
para ver se uma curva de 90 graus corresponde
realmente a 90 graus.

B N ote que definimos a velocidade do motor .
para 50 ao inves de 20 da licao anterior. @ L A -

B Para a BMA com 50% de velocidade esse
codigo vira o robd em 102 graus e para o @) start moving at @ o % speed

DroidBot IV 98 graus.

B 1sso acontece por duas razdes

1. Leva um tempo para ler o giroscépio. Nesse
tempo o robd se moveu. Esse atraso é
relativamente pequeno no SPIKE Prime, mas
ainda assim produz alguns graus de erro.

2. Leva tempo para parar o robd, devido ao seu
momentum. Isso produz ainda mais graus de
erro.
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MELHORANDO A PRECISAO DA CURVA EM TORNO DE UM PONTC

B Como comentamos no slide anterior,
usando a BMA a 50% da velocidade o robd
virou 102 graus ao invés de 90. Para o
DroidBot IV, ele virou 98 graus.

B Como resolvemos este problema?

B Uma solucdo pode ser pedir para o robd
virar 12 graus a menos no caso da BMA ou 8
graus a menos no caso do DroidBot IV

B A quantidade a se reduzir depende da
velocidade da curva e do desigrdo robd.

Vocé precisara de um pouco de tentativa e
erro para acertar isso.

B O cédigo na direita faz uma curva de 90
graus na BMA usando este método.
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OUTRA SOLUCAO PARA CURVAS EM TORNO DE UM PONTO

B O utra forma de fazer curvas é usar os blocos de movimento com duracéo

B Uma vantagem desses blocos é que eles desaceleram ao final do

movimento, aumentado a precisao
A \
: E

B A distancia especificada é a média das distancias percorridas por ambas as
rodas.

B Quanto as rodas rotacionam para o bloco acima?

B Ao final de todo mover tanque, a soma das distancias percorridas por ambas as
rodas sera o dobro da especificada.

B Resposta: A roda esquerda ira rodar 360 graus e a direita O graus.

B Note que o movimento descrito acima ird fazer o DroidBot IV virar 90 graus
para a direita.
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E SOBRE CURVAS EM TORNO DO EIXO DO ROBO

B Abaixo, ha duas formas de se fazer curvas em torno do eixo do robd
utilizando dois blocos mover diferentes.

BN esse exemplo, com o Droid Bot IV, cada roda se move 180 graus, mas em

direcdes opostas. -A\
B Isso resulta em uma curva de 90 graus a direita. A\[ ']
B N 6s recomendamos usar o mover tanque, ja que ele suporta todos os tipos de B¢

curvas: em torno de um ponto, em torno do eixo do robé e movimentos curvos.

@ set movement motorsto A+E « @ set movement motorsto A+E

@) sunmmnspeedm@% @ mnmnmatspeedm@%

@ set movement motors to  hold position * at stop

@j set 1 motor rotation to @43 cm * moved @ setlmhrrotaﬁunto@ em v moved

&
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DESAFIO

B Faca um curva em torno de um ponto de 90 graus usando
somente blocos mover

B Vocé pode usar o Painel de Controle para determinar o
guanto se mover para uma determinada curva. Segure uma
roda com a mao e rotacione a outra até o robd atingir o
alvo. Grave quantos graus a roda girou, vocé usara isso em
seu programa.

B Para o DroidBot IV, o motor esquerdo deve rotacionar
360 graus para fazer uma curva de 90 graus a direita.

B Lembre-se do slide anterior sobre como calcular a rotacéo
de cada roda quando estiver usando o bloco mover abaixo.
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SOLUCAO DO DESAFIO

B Comece configurando a porta dos seus motores

B Use o modo manter a posigdo para assegurar
gue o robo fiqgue onde terminar o seu movimento

B Defina o angulo de guinada para 0. Isso vai lhe
permitir ver o quanto seu rob6 virou no Painel de

Controle.

B Mova o robd usando o modo tanque . Note que
o0 movimento tem uma duracgao de 180 graus. A
roda direita ndo se movera, mas a da esquerda vai
girar 360 graus. Isso é para o Droid Bot IV.

B Apos executar este codigo, verifique seu angulo
real de curva usando o Painel de Controle. Ele deve
ser proximo a 90 graus.
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