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This lesson uses SPIKE 3 software




OBIECTIVELE LECTEI

Invatam cum sa facem ca robotul sa mearga inainte si inapoi
Invatam sa utilizam block-urile de Miscare

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

Durati/Distanti Setarea in Configuratie
Pentru a utiliza acest block
_ _ . trebuie sa setezi viteza,

| move 1‘ v for rotations w ,
modul de stop, porturile

' motoarelor, marimea rotii
(vezi Lectia Configurarea

Miscarii)

Directie

Mod de operare

Cele mai simple block-uri de miscare — ofera control doar asupra directiei si distantei

Alte block-uri de miscare ofera control asupra vitezei si virajelor
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MISCAREA CU DIRECTIE S| DURATA

Durata/Distanta Setarea in Configuratie

) Pentru a utiliza acest block
| [ trebuie sa setezi viteza,
A

: modul de stop, porturile

motoarelor, marimea rotii
(vezi Lectia Configurarea
Mod de operare Miscarii)

Directie

Aceste block-uri iti permit sa controlezi miscarea pe o anumita distanta si intoarcerile
robotului.

Aceste block-uri controleaza miscarea cu o anumita putere la stanga sau la dreapta.
“straight: 0” steering da putere egala pentru ambele roti si asta va face ca robotul sa
mearga drept inainte. dreapta: 100 and stanga:-100 da putere maxima in ambele roti dar
in directii diferite ceea ce va face robotul sa se intoarca pe pozitie stanga sau dreapta.

Nota: directia non-lineara din SPIKE 2 a fost rezolvata in SPIKE 3.Vezi (acest video) this
video pentru mai multe detalii.
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https://youtu.be/hGxExDqMg8s
https://youtu.be/hGxExDqMg8s

VALORI| NEGATIVE

Poti introduce valori negative pentru putere sau distanta.
Asta va face ca robotul sa mearga inapoi.

Daca dai valori negative pentru doua dintre caracteristici (e.g. putere si distanta, sau
distanta si directia inapoi, robotul va merge inainte.

Putere negativa =

Inapoi ~ — Putere negativa Putere pozitiva
P ai e Slag _ 1 g. A A P
PRy = Inapoi = |nainte
l | E

Putere pozitiva
= Inainte
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PROVOCAREA |:INAINTARE 10 CM

Misca robotul 10 cm nainte

Pasi de baza:
Configureaza-ti robotul

Utilizeaza block-ul Movement (Move Tank sau Move For Duration block) si misca robotul inainte

10 cm
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PROVOCAREA | SOLUTIA

" Configureaza-ti robotul

" Daca folosesti roti mici SPIKE Prime
asa ca pe Droid Bot IV, seteaza o
rotatie la 17.5cm ca in imaginea din set movement motorsto  A+E
dreapta '

set movement speed to @ %

" Daca folosesti roti mari SPIKE Prime
ca pe ADB, aminteste-ti sa setezi o

) set movement motors to brake »  at stop
rotatie la 27.6cm

% Misca robotul 10 cm. Acelasi mod de D\ set 1 motor rotation to m cm * moved
setare a numarului de cm este
disponibil si in alte block-uri de el L1 ke @ O
miscare. '
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PROVOCAREA |I: MISCAREA INAINTE SI INAPOI

Misca robotul inainte de la linia de start
pana la linia de final (1) si inapoi pana la linia
de start (2)

FINAL

Pasi de baza:
Configureaza robotul

Utilizeaza block-ul Movement Block si misca
robotul Thainte pana la distanta dorita (40cm)

|
Utilizeaza acelasi block Movement sa misti 40CM 2
robotul inapoi panala destinatia dorita
(40cm)
()
START
—
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PROVOCAREA Il SOLUTIA

0 Configureaza robotul

" Daca utilizezi roti mici SPIKE Prime ca cele
de pe Droid Bot |V, seteaza o rotatie la
| 7.5cm (vezi imaginea din dreapta)

" Daca utilizezi roti mai mari SPIKE Prime ca
cele de pe ADB, seteaza o rotatie la
27.6cm

1 Robotul se misca inainte 40cm si inapoi
40cm

set movement motorsto A+E -

set movement speed to @ %

set movement motors to brake v at stop

set 1 motor rotation to @ cm v moved
move 1T e for @ cm »
move J, w for o cm »
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BLOCK-URILE START MOVING SI STOP MOVING

in paleta de block-uri sunt 4 blocuri
suplimentare la Movement.

Block-urile de Start moving vor porni (on)
motoarele de tractiune si va da putere la

@ start moving viteza specificata.

Aceste block-uri nu au durata sau distanta.
Dupa pornirea motoarelor programul se

@ start moving at @ @ p—— muta pe executia block-ului urmator.

Motorul va continua sa mearga pana cand se
opreste sau este controlat de alt block.

@ stop moving Block-ul Stop Moving va opri miscarea
motoarelor indiferent de ce actiune se afla
la momentul respectiv in executie.
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BLOCK-UL START MOVING LA OVITEZA (“MOVE TANK”)

S

Vitezele rotilor
Stanga si dreapta

Setari_in Configuratie
Pentru a utiliza acest block
vei seta porturile de
motoare (vezi lectia
Configuring Robot
Movement)

in acest block, poti controla viteza celor 2 motoare independent. Aceasta este de obicei

numita control de tip tank.

Acest block poate fi adaugat la Paleta de block-uri utilizand Extensiile. Este in Paleta de

More Movement.

In lectiile noastre, vom utiliza controlul de tip tank(slide 6) sau inainte/inapoi(slide 3)
din moment ce puterea data in fiecare roata este mai explicita.
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BLOCK-URILE WAIT SI PROVOCAREA 1l

Din moment ce block-urile de Start si Stop Moving sunt executate instantaneu, ele
trebuie utilizate impreuna cu alte block-uri pentru a fi utile. Un mod comun de utilizare
este acela impreuna cu block-ul de ,,Wait”. Block-ul de Wait Blocks opreste executia
programului pana cand se intampla alt eveniment. Lectiile despre senzori acopera
explicatiile despre block-urile de Wait mai in detaliu.

Deocamdata vom folosi comanda ,,Wait for Seconds”

1

Robotul va lua acest block si numarul de secunde introdus si va executa.

Provocarea lll:
Utilizarea block-urilor Start Moving, Stop Moving si Wait vor
face ca robotul sa mearga inainte pentru 3 secunde.
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PROVOCAREA lII: MISCAREA INAINTE PENTRU 3 SECUNDE

Poti misca robotul 3 secunde utilizand doar block-urile Start Moving si Wait?

= Block-urile Start Moving fac ca
@ set movement motorsto A+E « robotul sa se miste

.@ set movement speed to @ % Dupé Porn,i\rea mOtoarelor’

programul incepe asteptarea de 3
secunde ca robotul sa mearga.
Block-ul Stop Moving fac robotul
sa se opreasca la trecerea celor 3
secunde

.@ start moving 1"

.@ stop moving
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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
RO20
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