PRIME LESSONS

By the Makers of EV3Lessons

ALIN IEREA LA LINIE

BY SANJAY AND ARVIND SESHAN

This lesson uses SPIKE 3 software




OBIECTIVH_E LECTIEI

Invatam cum s faci robotul si se indrepte cand ajunge la o linie

Invatim cum si aliniem robotul perpendicular pe o linie (cunoscuti sub numele de
aliniere la o linie) poate ajuta robotul sa navigheze

Invatam cum si imbunatatim codul initial prin repetarea tehnicii.
Exerseaza creeind functii utile async cu parametri

Exerseaza ruland rutinele runloop si functiile async in mod concomitent
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REVIZUIRE

Comanda Move Steering te lasa sa controlezi ambele motoare in acelasi timp.
Cum ai face daca ai vrea sa misti sau sa opresti fiecare motor pe rand?

Utilizeaza comenzile Single Motor

Studiaza lectia Knowledge base pentru comenzi disponibile
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DE CESA TEALINIEZI LA LINIE?

Alinierea la liniei ajuta la deplasarea robotului

Robotii se inclina pe masura ce traverseaza
traseul sau se intoarce (Eroarea se
acumuleaza).

Alinierea la linie poate sa indrepte robotul.

Alinierea poate sa ajute robotul sa vada unde
este cand Tnainteaza.

Obiectiv-exemplu: Robotul tau trebuie sa lase
un obiect intr-o zona bine determinata cu
eticheta ,,End”. Distanta de la start la final este 8
picioare (~2.5m)
Crezi ca robotul poate parcurge 8 picioare si
continua sa mearga drept?

End

Start

8ft
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TRH PASI USORI PENTRU A ALINIA ROBO TUL

Provocare: Determina robotul sa se
indrepte.

PAS 1: Porneste ambele motoare si o bucla

PAS 2: Opreste un motor cand senzorul
de pe partea corectd vede linia.

STEP 3: Opreste al doilea motor cand
senzorul de pe a doua parte vede linia.

STEP 4: Opreste bucla.

Indiciu: Foloseste comanda ,,Single
Motors” si o bucla.
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NOTELA SOLUTIE

Utilizam robotul Drive Base 1 cu 2 senzori de culoare
Solutia noastra utilizeaza 2 senzori de culoare (conectata in porturile A si B).

Solutia noastra presupune ca senzorul de culoare din portul A are corespondenta pe linie
un motor de tractiune in portul C si senzorul de culoare din portul B are corespondenta
pe linie motorul de tractiune din portul D.

Ajusteaza porturile asa cum ai nevoie.

Senzorii de culoare NU trebuie sa fie plasati unul langa altul .
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OLUTIE DE BAZA: INAINTEAZA PANA LA LIN

from hub import port
import motor, color_sensor, runloop, sys

async def main():
# Porneste motoarele
motor.run(port.C, )
motor.run(port.D, )
foundC = False
foundD = False
# Asteapta senzorii de culoare sa detecteze negru si opreste motoarele.
while (not foundC or not foundD):
If(color_sensor.reflection(port.A) < 50):
motor.stop(port.C)
foundC = True
If(color_sensor.reflection(port.B) < 50):
motor.stop(port.D)
foundD = True
sys.exit("Stopping")

runloop.run(main())
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SOLUTIE ALTERNATIVA: UTILIZAREA FUNCTIILOR
CONCURENTE

from hub import port
import motor, color_sensor, runloop, sys

async def all_done():
return (motor.velocity(port.C) is O and motor.velocity(port.D) is 0)

# Functia de miscare a motorului pana cand senzorul din fata vede negru
# Parametri:
# motor_port: Portul motorului
# sensor_port: Portul senzorului de culoare din fata motorului
# directia: 1 pentru sensul acelor de ceasornic, -1 pentru sensul opus acelor de ceasornic
async def move_until_black(motor_port, color_port, direction):

motor.run(motor_port, 200 * direction)

while color_sensor.reflection(color_port) > 50:

await runloop.sleep_ms(50)
motor.stop(motor_port)

async def main():
# creeaza 2 functii async pentru a rula instanta runloop
a = move_until_black(port.C, port.A, -1)
b = move_until_black(port.D, port.B, 1)
# ruleaza ambele functii impreuna
runloop.run(*[a,b])
# asteapta pana cand ambele motoare se opresc
await runloop.until(all_done)
sys.exit("Stopping")

runloop.run(main())
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IMBUNATATESTE-TI CODULUI

Ce ai observat despre solutia prezentata anterior?
Robotul nu este perfect aliniat la finalul programului.

Ambii senzori de culoare sunt pe linie, dar robotul se opreste la un unghi, daca el incepe de
la un unghi drept.

Provocare continua: Gandeste-te cum poti imbunatati algoritmul pentru ca robotul sa
finalizeze mai drept.

Solutie: repeta alinierea doar ca foloseste culoarea alba.
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