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OBIECTIVELE LECTIEI

Invata cum sa repeti o actiune utilizand block-ul Repeat
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CODUL DE REPETARE

Sa spunem ca vrei ca robotul sa repete o actiune la infinit.
Poti sa copiii block-ul de un infinit de ori?
Cum ai face sa repeti actiunea la infinit?

Poti utiliza block-ul Repeat pentru a repeta actiunea un numar de ori pana cand se indeplineste
conditia de iesire.

Block-ul Repeat face sa se repete usor mai multe task-uri

Pentru a adauga si alte beneficii, un LOOP poate sa fie termine executia actiunii cand iti doresti
(un numar anume de ori, la infinit, pana se indeplineste o conditie specifica,etc)

Block-urile de Loop pot fi gasite la categoria Control din paleta de block-uri
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UTILIZAREA BLOCK-ULUI REPEAT PANA LA

in acest exemplu, robotul ajusteazi viteza motoarelor bazindu-se pe senzorul de atingere
pana cand senzorul de atingere este eliberat. Acest tip de LOOP este diferit de un block
WAIT din moment ce robotul poate executa alte actiuni in timp ce asteapta.

Configureaza motoarele

D |is pressedv 2 Asteapta pana cand senzorul este apasat prima data

Dv is released » ? Loop pana cand senzorul este eliberat

@ e eos) Y DL | Ajusteaza viteza miscarii bazata pe forta

curenta citita de fiecare data prin
LOOP.

@ start moving 1‘ v

@ stop moving
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PROVOCARE: IN JURUL CUTIEI

Mergi in jurul cutiei

Pentru a face asta, va trebui sa mergi inainte 20 cm si sa
intoarca spre dreapta

Repeta aceasta actiune de 4 ori pana inchei circuitul in jurul
cutiei

Trebuie sa-ti aduci aminte lectia Mergi inainte si Intoarcerea

pentru a completa acest task 20cm

Trebuie sa repeti aceste 2 actiuni in block-ul de Repeat
block
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SOLUTIA PROVOCARII

In lectiile anterioare, am invatat cum sa
configuram robotul. Primul set de block-
uri de miscare a motoarelor seteaza
pentru motor, viteza, distanta si
mentinerea pozitiei. (vezi lectia
Configurarea robotului tau). Acest

program a fost configurat pentru Droid
Bot IV

Programeaza robotul sa se miste inainte
20cm (vezi lectia Miscarea) si intoarce
90 de grade (vezi lectia Intoarcere cu
senzorul giroscopic)

Vezi slide-ul urmator pentru a intelege
motivatia pentru adaugarea block-ului
WAIT dupa ce se seteaza block-ul YAW
ANGLE Ia 0

set movement motorsto A+E -

set movement speed to @ %

set 1 motor rotation to (EEES] cm v moved

set movement motors to  hold position »  at stop

of % yaw * angle < o ‘
t@ SeEgn sl right: 50

% yaw * angle > @ |
N 7
<7

@ stop moving
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EROAREA DIN SPIKE 3

Setarea yaw angle-ului la 0 poate dura ceva timp pana se executa
aceasta operatiune si robotul trece la comanda urmatoare inainte
ca cea anterioara sa fie executata

Problema este ca programul atinge verificarea daca yaw angle —ul
este >90 inainte ca yaw angle-ul sa fie resetat ceea ce inseamna ca
daca Yaw angle-ul citeste >90 inainte de a realiza efectiv resetarea
robotul nu va efectua intoarcerea

Pentru a rezolva asta, va trebui si adaugi un Block WAIT dupi ce B cetvewangewo

senzorul giroscopic este resetat si inainte de block-ul de
intoarcere. Sunt 2 modalitati de a face asta:

Asteapta pana cand Yaw angle citeste valori aproape de 0
Asteapta o perioada mica de timp (0.05 secunde pare sa mearga)

Nota: cateva din solutiile furnizate in lectiile despre
intoarceri/senzorul giroscopic pot sa nu contina block-ul de WAIT

Mare parte din cod va functiona asa cum se intentioneaza din
moment ce senzorul giroscopic se reseteaza la inceputul tuturor
programelor automat, dar exista situatii cand sunt necesare actiuni
suplimentare de resetare si e necesara si o rezolvare pana cand
aceasta eroare este rezolvata intr-un update de program

Cu toate acestea, in slide-ul anterior, din moment ce mai multe
intoarceri sunt realizate, adaugarea block-ului de wait block este
necesara pentru ca programul sa functioneze corespunzator

abs v of % yaw v angle < o

set yaw angle to 0

Copyright © 2023 Prime Lessons (primelessons.org) CC-BY-NC-SA. (Last edit: 5/12/2023)



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

©089

This work is licensed under a Creative Commons Attribution-NonCommercial-ShareAlike 4.0 International License.

Copyright © 2023 Prime Lessons (primelessons.org) CC-BY-NC-SA. (Last edit: 5/12/2023)


http://www.primelessons.org/
http://creativecommons.org/licenses/by-nc-sa/4.0/
http://creativecommons.org/licenses/by-nc-sa/4.0/

