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This lesson uses SPIKE 3 software




OBIECTIVELE LECTIEI

Invata sa aplici controlul proportional pentru a-ti face robotul sa se miste drept.

Invata sa aplici controlul proportional miscarii senzorului Gyro la un anumit unghi.
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SFATURI PENTRU SUCCES

Trebuie sa parcurgeti lectia de urmarire a liniilor proportionale (Proportional line
follower) inainte de a finaliza aceasta lectie.

Trebuie de asemenea sa parcurgeti lectia Turning With Gyro.

Copyright © 2023 Prime Lessons (primelessons.org) CC-BY-NC-SA. (Last edit: 6/9/2023) 3



CE ESTE GYRO MOVE STRAIGHT?

Imagineaza-ti ca vrei sa conduci 200 cm
drept.

Pe masura ce calatoresti, robotul tau este

lovit de ceva.

Un program de miscare dreapta gyro
(gyro move straight program) ajuta
robotul sa se corecteze inapoi la drept,
dar compensat de cat de mult a fost lovit.
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CUM FUNCTIONEAZA

* Un cod de urmaritor de linie proportionala (proportional line follower)
si un cod de miscare dreapta gyro (gyro move straight) au proprietati
similare.

* Pentru a scrie un program de miscare dreapta gyro (gyro move straight),
trebuie mai intai sa va ganditi care este eroarea si care trebuie sa fie

solutia.

Application Objective Error Correction

Gyro Faceti robotul la  Cat de departe esti de Intoarce-te mai clar

Straight o directie/unghi acea directie/unghi in functie de cat de
constant departe esti de acel

unghi
Line Ramai pe Cat de departe sunt Rotiti mai clar in
Follower marginea liniei citirile noastre functie de distanta de

luminoase de cele de la  la linie
marginea liniei

(current_light —

target_light)
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PSEUDOCOD

Setati motoarele de miscare si viteza.
Resetati valoarea de orientare la 0 (yaw value).

Intr-o bucla, calculati eroarea si aplicati corectia

Part |: Calculati eroarea (Cat de departe de unghiul tinta)

Sa se miste drept > Target yaw angle=0 (Nota: Presupunand o plasare orizontala a hub-ului, trebuie sa ne
uitam la directia de rotire pentru decalajul unghiului. Acest lucru poate fi diferit pentru configuratia dvs)

Distanta fata de unghiul tinta este doar citirea curenta a valorii de orientare (current yaw reading)
Part 2: Calculati o corectie care este proportionala cu eroarea

Inmultiti eroarea din partea | cu o constanta (pe care trebuie sa o experimentati si sa o descoperiti pentru
robotul dvs.)

Introduceti valoarea din partea 2 intr-un bloc de directie (move steering block) pentru a regla
directia proportional

lesiti din loop dupa cum este necesar prin schimbarea blocului de loop
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SOLUTIE: GYRO MOVE STRAIGHT

@ set movement motors to A+E -
@ set movement speed to @ %

% set yaw angle to 0 Resetati unghiul de orientare (yaw angle)
pentru a seta directia in care robotul
forever incearca sa ramana.

set Error v t{o yaw ¥ angle
Calculati eroarea de orientare (yaw error) si

set Correction + to FError * e corectia.

Tncepeti sa va miscati si reglati directia in
functie de cat de departe este robotul de
tinta.

@ start moving | Correction

Loop astfel incat robotul sa-si
actualizeze constant corectia.
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GHID DE DISCUTII

Comparati codul de urmarire a liniei proportionale (proportional line follower code)
cu codul de miscare dreapta proportionala (proportional move straight code). Ce
asemanari si diferente vedeti?

Codul este aproape acelasi. Singura diferenta este modul in care este calculata eroarea.
Eroarea este calculata folosind senzorul gyro.Corectia este identica.

Ce se intampla daca ai vrea sa calatoresti intr-un anumit unghi (nu doar drept)? Cum ar
arata diferit codul?

In partea | a codului solutiei, nu exista niciun bloc de scadere, deoarece doar scadeam ,,0”,
deoarece titlul nostru tinta se misca drept. Ar trebui sa scadeti unghiul curent din unghiul tinta
daca doriti sa va deplasati intr-un alt unghi.

Target angle = 5 degrees
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CREDITE

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
RO20
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