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INTOARCERI MAI PRECISE

BY SANJAY AND ARVIND SESHAN

Aceasta lectie utilizeaza soft-ul SPIKE 3




OBIECTIVELE LECTIEI

Aflati cum sa imbunatatiti precizia intoarcerilor;
Invatati modalitati alternative de a face virajele de pivotare si rotatie;

Nota: Desi imaginile din aceasta lectie pot afisa block-urile de cod SPIKE Prime acestea
sunt aceleasi si pentru Robot Inventor.
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ERORI IN SPIKE 3

Pentru executia block-ului de resetare a yaw angle la O este nevoie de
putin timp si programul trece la executia block-ului urmator inainte ca
resetarea chiar sa aiba loc.

Problema este ca in program se ajunge la verificarea daca Yaw angle-ul

este >90 Tnainte ca yaw angle sa fie de fapt resetat, aceasta insemnand

ca yaw angle citeste o valoare >90 Tnainte de resetare, robotul nu va

executa virajul. @ set yaw angle to 0

Pentru a rezolva asta, este nevoie sa adaugam un block de wait dupa m
L. . A . " abs v of % yaw v angle < o
resetarea senzorului giroscopic si inainte de block-ul de intoarcere. —

Aceast lucru se poate realiza in 2 modalitati:
Asteapta pana cand yaw angle citeste valori aproape de 0

Asteapta un interval mic de timp (cam 0.05 secunde pare sa -
functioneze) @ set yaw angle to 0

Nota: Este posibil ca unele din solutiile furnizare in aceasta lectie sau in
alte lectii care implica intoarceri sau senzorul giroscopic, sa nu contina
block-ul de WAIT

Codul va functiona asa cum s-a intentionat din moment ce senzorul
giroscopic este resetat la inceputul tuturor programelor automat, dar
este posibil sa ai nevoie sa utilizezi una din aceste 2 metode pana cand
eroarea va fi corectata printr-un update de soft.
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Cat de precis este virajul tau?

Rulati acest cod si utilizati Tabloul de bord pentru a
vedea daca intoarcerea la 90 de grade este executata

de fapt la 90 de grade.

Retineti ca in lectia anterioara am setat
viteza motorului la 50 in loc de 20.

Pentru Droid Bot IV, acest cod va face ca
robotul sa se roteasca lal02 grade (aceasta
valoare va fi diferita in functie de robotul pe
care il utilizati).

Acest lucru este posibil din doua motive:

Este nevoie de ceva timp pentru ca giroscopul
sa citeasca, in acest timp robotul se misca.
Intarzierea la Spike Prime este relativ mica dar
va produce cateva grade de eroare.

Este nevoie de ceva timp pentru ca robotul sa
se poata opri deoarece acesta are inertie.
Acest fapt se traduce prin acumularea de
eroare suplimentara

set movement motorsto A+E -

set movement speed to @ %

set yaw angle to 0

Selidnlllifl right: 50
% yaw * angle > @

stop moving
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IMBUNATATIREA PRECIZIEI INTOARCERILOR

Dupa cum am mentionat in slide-ul anterior,
folosind Droid Bot IV la 50% Viteza, robotul
se roteste la 102 de grade in loc de 90 de
grade.

Cum putem revolva aceasta problema!?

O solutie ar fi sa programam robotul sa
se roteasca cu |2 grade mai putin pentru
Droidbot IV

Valoarea cu care va trebui sa reduci cat sa
se intoarca robotul va depinde de viteza
intoarcerii si de constructia fizica a
robotului.Va trebui sa faci mai multe
incercari pentru a afla valoarea corecta.

Codul din dreapta va face ca robotul sa
realizeze un viraj de 90 de grade, valabil

pentru Droid Bot IV, folosind aceasta metoda.

set movement motorsto A+E e

set movement speed to @ %

set yaw angle to 0

start moving \@gle]giss]e)
% yaw * angle > @

stop moving
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O alta solutie pentru virajele pivot

O alta modalitate de a intoarce este sa folosesti blocuri de miscare cu
durata.

Un avantaj al acestor blocuri de miscare este ca ele incetinesc la sfarsitul
unei miscari pentru a imbunatati precizia.

@ o CIED - €D

A

@|] X

Cat de mult intoarce robotul cu block-ul de mai sus?
Distanta specificata este distanta maxima parcursa de cele doua roti.

La sfarsitul oricarei miscari de tip Tank, valoarea celei mai mari distante
parcursa de ambele roti va fi egala cu durata introdusa.

Raspuns: Roata din stanga se va intoarce la 360 de grade, iar roata din
dreapta se va intoarce cu 0 grade.

Retineti ca miscarea de mai sus va face ca un Droid Bot IV sa intoarca
,robotul” cu 90 de grade spre dreapta.
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CE ZICI DE INTOARCEREA PE POZITIE?

in acest exemplu, pe Droid Bot IV, fiecare roata a robotului se va deplasa cu
|80 de grade, dar in directii opuse.

Ca rezultat, robotul se va intoarce la 90 de grade spre dreapta, in pozitia in
care se afla.

Va recomandam sa setati viteza de miscare mai lenta pentru viraje, deoarece ®
ambele roti se misca, facand intoarcerea de doua ori mai rapida decat o — D
intoarcere in care doar un motor se misca.

@ set movement motorsto A+E =

@ set movement speed to @ %

@ set movement motors to  hold position » at stop

@ =M right: 100 fcr@ degrees =
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PROVOCARE

Efectuati o intoarcere la dreapta de 90 de grade
folosind doar blocuri de miscare.

Puteti folosi Tabloul de bord pentru a determina cat
de departe trebuie sa va deplasati pentru a efectua o
anumita rotatie. Tineti o roata cu mana si rotiti-o pe
cealalta cu mana pana cand robotul ajunge la tinta.
Inregistrati numiarul de grade de rotatie a motorului —
veti folosi aceasta valoare in programul dvs.

Pentru Droid Bot IV, motorul din stanga trebuie sa se
roteasca la 360 de grade pentru a efectua o
intoarcere de 90 de grade la dreapta.

@ le)= right: 50 for@ degrees =
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REZOLVAREA PROVOCARII

Incepeti prin a configura porturile pentru
motor Si viteza de miscare.

Folositi pozitia de mentinere pentru a
va asigura ca robotul ramane acolo unde
si-a incheiat executia. set movement motors to  A+E w

Resetati Yaw Angle. Acest lucru ne va
permite sa vedem pe tabloul de bord cat
de departe se intoarce robotul.

set movement speed to @ %

set movement motors to  hold position » at stop

Deplasati robotul folosind directia la
dreapta: 50. Retineti ca aceasta miscare are
o durata de 360 de grade. Roata din

. v . A ez right: 50 JS{ely degrees =
dreapta nu se misca, roata din stanga se va @ -

invarti 360 de grade. Aceasta este pentru
Droid Bot IV.

set yaw angle to 0

Dupa rularea acestui cod, verificati unghiul
real de viraj utilizand Tabloul de bord.Ar
trebui sa fie aproape de 90 de grade.
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