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Aceasta lectie utilizeaza soft-ul SPIKE 3




OBIECTIVELE LECTIEI

Aflati cum sa configurati miscarea robotului pe un robot SPIKE Prime sau Robot
Inventor

Nota: Desi imaginile din aceasta lectie utilizeaza block-urile SPIKE Prime acestea sunt
aceleasi si pentru Robot Inventor

Aflati cum sa adaugati primele block-uri de programare in planul de lucru
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De ce sa va configurati codul?

Fiecare robot este diferit.

Inainte de a-l programa sa se miste sau sa se roteasca, mai intai trebuie sa setam modul in
care este configurat robotul:

in ce porturi sunt conectate motoarele de tractiune?
Ce tip de roti folosesti?

Cat de repede vrei sa se miste?

Vrei sa te opresti imediat la sfarsitul unei miscari?

Aceste informatii trebuie sa se regaseaca in fiecare program pe care il scrii.
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CE ESTE CONECTAT IN FIECARE PORT?

Droid Bot IV

----------
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CONFIGURAREA BLOCK-ULUI DE MISCARE

Inainte de a utiliza block-urile de miscare, este necesar sa

. o <A _A: Left | |A
configuram mai intai robotul. f
Sunt necesare 3 block-uri pentru aceasa operatiune: O ’
Stabileste ce motoare sunt conectate la rotile Right ] E

din stanga si din dreapta (schimbati setarile
robotului dvs.). Orice block are 2 input-uri
pentru roti — prima este pentru roata din
stanga si a doua este pentru dreapta.

. . . . v . \ set movement speed to @ %
Seteaza viteza ,,implicita” pentru block-urile @)
de miscare, o vei utiliza mai tarziu in program,

@j set movement motors to  A+E

@j set movement motors to  hold position * at stop

Determina ce face robotul la sfarsitul unui
block de miscare (franare, pozitie de
mentinere sau croaziera). Pentru a accesa
acest block, va trebui sa adaugati ,,Mai multe
blocuri de miscare” din extensiile de block-
uri.
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MODALITATI DE OPRIRE: FRANARE VS MENTINERE VS
CROAZIERA

Franare - dupa miscare, motoarele se opresc brusc.

Mentinere pozitie — dupa deplasare, motorul se opreste si se utilizazeaza
puterea motorului pentru a contracara orice alta miscare ulterioara pana cand
motorul nu este utilizat din nou. Nu veti putea misca motorul cu mana.

Croaziera — dupa miscare, motoarele sunt lasate sa se miste ca urmare a inertiei

In general, vom folosi mentinere sau franare in majoritatea programelor.

@ set movement motors to brake » at stop
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CUM ADAUGI UN BLOCK IN PROGRAM

Movement

MOTORS

@ move T = for @ rotations = e

@ set movement speed to @ %

®
i

MOVEMENT

‘) start moving 1 =

@ 0=l right: 30 Mg @ rotationy
\ start moving (@l iieeil}

C
.
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PASUL I: Faceti click
si mentineti apasat
blocul Set Speed si
trageti in zona de
programare

@&

SOUND

stop moving

ﬁ

A\ set movement speed to @ %

@&

@ set movement motorsto  A+E » PASUL 2: PlaseaZE Comanda SUb
Block-ul de pornire (sageata verde)
(vezi animatia)

\ set 1 motor rotation to cm w

&

SENSORS
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X
DIMENSIUNEA ROTII S| CONFIGURAREA MISCARII

Optiunea implicita pentru block-ul de miscare
este deplasarea pe o distanta specificata in
rotatii

@ move 1‘ v for m rotations »

Va recomandam sa specificati distanta in cm

Cu toate acestea, inainte de a utiliza acest mod,
trebuie sa spuneti programului numarul de cm
pe rotatie in functie de marimea rotii.

@ set 1 motor rotation to @ cm v moved

Va trebui sa calculezi aceasta valoare, deoarece

Retineti ca puteti utiliza inchi in loc de
centimetri daca preferati.

aceasta depinde de marimea rotii pe care o
utilizezi. Urmatoarele doua slide-uri explica
diferite moduri de a calcula aceasta valoare.

8
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CATI CM SE MISCA ROBOTUL LA O ROTATIE
(METODAI)

Cautati dimensiunea rotii in mm imprimata pe Helpful chart with common LEGO
.o N Y gy wheels and their diameters.

anvelopa rotii dvs. si impartiti-l la 10 pentru a

converti in cm (pentru ca lcm=10mm) hetpiffwheels.sariel.pl/

Inmultiti raspunsul de la pasul | cu 17 (3.14) pentru a
calcula circumferinta

Utilizati valoarea pentru a seta block-ul de rotatie a

motorului J
@ set 1 motor rotation to @ cm v moved

Exemplu de calcul folosind rotile mici standard SPIKE
Prime (utilizate in Droidbot IV):

5.6cm X 11 = 17.5cm per rotation

Exemplu de calcul folosind rotile standard mari SPIKE
Prime (utilizate in ADB):

Large SPIKE Prime Wheels = 8.8 cm in diametru

8.8 cm x 1t = 27.6 cm pe rotatie
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CATI CM SE MISCA ROBOTUL LA O ROTATIE
(METODA 2)

Utilizati Tabloul de bord pentru a vizualiza datele de la encoder-ul motoarelor robotului pentru a gasi
valoarea gradelor inregistrate de motoare

Puneti rigla langa roata/robot la O centimetri (indiferent de partea robotului pe care o utilizati
pentru a va alinia cu 0, ar trebui sa o utilizati pentru a masura distanta de la pasul 2)

Rotiti robotul inainte pana cand citirea codificatorului motorului (in software-ul SPIKE) atinge |
rotatie sau 360 de grade. Odata ce invatati sa programati miscarea, puteti programa robotul sa se
deplaseze cu | rotatie inainte.

Cititi numarul de CM pe care robotul i-a parcurs de-a lungul riglei

Utilizati valorile pentru a configura miscarea robotului dvs

B c D E
A

108 ° 185 ° 307 °

L_JE
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ACCELERARE

™ De asemenea, puteti alege sa setati cat de repede accelereaza si decelereaza motoarele
la pornire/oprire

™! Valoarea implicita este medie, dar o puteti schimba in lent sau rapid

W 1n plus, variabilele pot fi utilizate pentru a regla fin atit acceleratia, cit si deceleratia
motorului in mod individual, cu valori 1-10000

1 Mai multe despre acceleratie pot fi gasite in Lectia de accelerare din Unitatea de
Miscare avansata

@ set movement accelerationto medium « set 02 L 1000 2500

@ set movement acceleration to a
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SA PUNEM LAOLALTA TOT CE AM INVATAT

@ Pentru Droid Bot IV sunt folosite roti mai mici. La o singura rotatie robotul se misca doar
17,5 cm. Prin urmare, viteza de deplasare implicita este setata mai mare.

™ Pentru ADB se folosesc rotile mai mari. La o rotatie robotul se misca 27,6 cm. Am setat
viteza de miscare implicita mai mica pentru un control suplimentar.

@ set movement motors to  A+E » @ saet movement motors to  A+4E »

@ ﬂmmm@% @ Sﬂmmﬂspeedtoe%
@ setlmmrrntalinntu@ cm * moved

@ set movement motors to  hold position * at stop

Droid Bot IV ADB
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CREDITS

Aceasta lectie de SPIKE Prime a fost realizata de Sanjay Seshan si Arvind Seshan.

Mai multe lectii sunt disponibile pe www.primelessons.org

Aceasta lectie a fost tradusa in limba romana de echipa de robotica FTC — ROSOPHIA #21455
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