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OBIECTIVELE LECTIEI

Invatam cum sa intoarcem utilizand senzorul giroscopic
Invatam cum sa utilizam block-ul Wait Until cu senzorii

Nota: Desi imaginile din aceasta lectie pot arata block-urile de SPIKE Prime, aceleasi
block-uri de program sunt utilizate si pentru Robot Inventor

Copyright © 2023 Prime Lessons (primelessons.org) CC-BY-NC-SA. (Last edit: 7/26/2023) 2



BLOCK-URILE DE CARE Al NEVOIE IN ACEASTA LECTIE

Reporter blocks (Float/String) — numere si i

text sunt afisate in interiorul unor slot-uri [ ‘
ovale. Ele pot citi valorile senzorilor si pot | |
reda aceste valori pentru a fi stocate intr-o

variabila. >

Boolean Blocks — intorc o valoarea de adevar:
adevarat sau fals si sunt plasate intr-un slot
hexagonal asa ca si block-ul WAIT ca in
dreapta

Block-ul Wait Until— La fel ca si block-ul Wait
for Seconds, acest block face ca programul sa
faci o pauzi in executie pentru ceva timp. In
acest caz, programul asteapta pana cand
conditia din block-ul Boolean este adevarata
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ORIENTAREA ROBOTULUI: YAV, PITCH AND ROLL

Yaw inregistreaza rotatia Hub- Pitch in reﬂstg ealzi} La fel ca si pe axele x,y si z
ului la dreapta sau la stinga g?lji;::rea ub-ulur sus coordonatc?le sun-t.utlllzate pentru a
: descrie pozitia robotului,

® yaw, pitch and roll sunt termeni

utilizati pentru a descrie orientarea
robotului.

Yaw este rotatia in jurul axei z.

m - - - — Pitch este rotatia in jurul axei y.

O O Roll este rotatia in jurul axei x.

al s

(—\ .\"’.“\ =3 Senzorul giroscopic masoara pozitia

si orientarea robotului,

o O

Roll inregistreaza rotatia pitch n
Hub-ului de pe oparte pe
alta

yaw| z
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UTILIZAREA SENZORULUI GIROSCOPIC PENTRU
INTOARCERI

Senzorul giroscopic poate fi programat pentru a B
masura valorile hub-ul pentru yaw, pitch and roll m

Acesye valori pot fi utilizate pentru ca robotul sa
simta daca s-a miscat epe una diun axele x,y, sau z

In aceasta lectie, ne vom focusa pe ..yaw” ce poate fi
folosit pentru a determina daca robotul s-a miscat
stanga sau dreapta

I”

Pentru ,,pitch” and ,,roll”, the robotul utilizeaza
gravitatia pentru a determina ce e citirea 0. Robotul
pus pe podea va duce la o citire 0 ,,pitch” si 0 ,,roll”

Pentru ,,yaw”, robotul nu are un compas pentru a
spune daca se afla la nord sau la sud. De aceea
trebuie sa spui robotului ce ar trebui sa considere 0.
Acest lucru se realizeaza cu ajutorul block-ului “set
yaw angle to 0”.

Nota: Intoarcerea in sensul acelor de ceasornic
inseamna valori pozitive la citire.
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PROVOCAREA |

Scrie un program prin care robotul sa execute o
intoarcere de 90 de grade la dreapta

Pasi de baza:

Fa ca robotul tau sa porneasca incet intoarcerea la
dreapta utilizand block-ul Steering

Utilizeaza viteze mici aici pentru a imbunatati
acuratetrea executiei

Reseteaza senzorul giroscopic la 0

Asteapta pana cand unghiul senzorului giroscopic a
ajuns la numarul de grade dorit

Opreste miscarea

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

@ start moving (@] pissIt]
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EROAREA DIN 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.

Copyright © 2023 Prime Lessons (primelessons.org) CC-BY-NC-SA. (Last edit: 7/26/2023) 7



PROVOCAREA | SOLUTIA

when program starts

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

set yaw angle to 0

@ el sl right: 50
wait until % yaw + angle > @
@ stop moving
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INTOARCEREA RIGHTYVS. INTOARCEREA STANGA

" Pentru a schimba directia intoarcerii, tu trebuie sa:
I Schimbi ce roata sa se invarta
2. Unghiul final trebuie sa fie -90 de grade in loc de 90 de grade

3. Comparatia ar trebui sa fie “<* instead of “>"din moment ce unghiul descreste in loc sa creasca

set movement motorsto A+E « set movement motors to A+E -

set movement speed to @ % \ set movement speed to @ %

set yaw angle to 0 set yaw angle to 0

Seqau@ihesl right: 50 start moving (@EieEEY

% yaw ¥ angle >@ I % yaw » angle <@ I

stop moving stop moving

Right Turn Left Turn
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SUNT 2 MODALITATI DE INTOARCERI PE CARE LE POTI

FACE
180 grade Intoarcere pe Pivot
\v Pozitia de stop
MotorUl —————
A se mlsca
E amm
Pozitia de Start [. ]
A

180 grade intoarcere Spin pe pozitie

Pozitia de Start Pozitia de stop

Motoarele A
A si E se
misca

Remarca unde s-a oprit
robotul in ambele imagini la
o intoarcere de 180 de
brade.

in Intoarcerea de tip Spin,
robotul s-a miscat mult mai
putin, ceea ce face ca acest
tip de intoarceri sa fie ideale
pentru spatiile stramte.
intoarcerile Spin par a fi mai
rapide dar si mai putin
precise.

Asa ca, atunci cand ai o
intoarcere de facut, tu
trebuie sa decizi care e cea
mai potrivita pentru tine!
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CUM SA INTORCI PE PIVOT SI CUM SA INTORCI SPIN PE

POZITIE

& o D) @ rotetons -
Modific
valorile de

intoarcere
aici

Valorile 1n comanda Move Tank

dreapta: 50 stanga: -50 dreapta: 100 stanga: -100
A A mmA
: 4 A\ - o
Pivot-ul se intoarce | Pivot-ul se intoarce | Spin- intoarcere | Spin- intoarcere
dreapta stanga pe pozitie pe pozitie stanga
dreapta
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PROVOCARI - INTOARCERI

Provocarea 2

Provocarea |
* Robotul tau este un jucator de baseball Robotul tau este un jucator de
care doreste sa alerge la toate bazele si baseball care trebuie si alerge la baza
sa ajunga la punctul initial de pornire. a doua, s3 se intoarci si si alerge apoi
* Poti programa robotul sa se miste inapoi la baza de la care a pornit.

inainte si apoi sa intoarca spre stangal . .
Mergi inainte, intoarce-te 180 de

start.

Second
Base

v < L
3 Pozitia G
Start si
Stop First
Base
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SOLUTIA PROVOCARII

Provocarea |

Probabil ai utilizat o combinatie de
miscare inainte drept si o
intoarcere pe pivot pentru a
merge in jurul cutiei.

Provocarea 2

Al utilizat probabil o intoarcere pe pozitie
pentru ca e mai util sa intorci in scurt,
aceasta te poate duce mai aproape de
punctul de start!
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