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Bevezeto

Ennek és a tovabbi segédletek elkészitésének soran az a cél vezérelet, hogy a Lego® Education
Spike™ Prime robot hasznalatahoz egy egységes, a lehet6 legtobb terliletre kiterjed6 (tan)anyag
készuljon, amely akar 6nallé tanulasra, akar iskolai keretek kozott tanorai, szakkori foglalkozasok
tamogatasara alkalmas.

A segédletek elkészitéséhez felhasznaltam a Lego® Education Spike™ Prime alkalmazas Help
mendjét, az &ltalam Osszeallitott Lego® Mindstroms® EV3 oktatasi/szakkori segédletet és
tamaszkodtam a Lego® robotokhoz kapcsolddo tobb éves tapasztalataimra.

Lego® Education Spike™ Prime robot programozasa témaban létezik egy 6sszefoglalo, tobb terlletet
érintd kiadvany, Lego® Education Spike™ Prime robot - GYORS KEZDES cimmel, amelynek
szerz6je Kiss Rodbert. A dokumentum elektronikus valtozata a H-Didakt Kft weboldalardl
(https://hdidakt.hu/letoltheto-anyagok/) ingyenesen letdltheté. Javaslom az elolvasasat!

A segédletekben talalhato példaprogramok teszteléséhez a képen lathato robotot hasznaltam.

Ebben a segédletben azt a harom utasitas blokk csoportot mutatom be, amelyek a Lego® Education
Spike™ Prime robot megismeréséhez, programozasanak elkezdéséhez véleményem szerint a
legfontosabbak. Ezek a Motors, Movement, azaz a motorvezérld, a mozgatast végzo
illetve a — Szin-, tavolsag-, er6- (nyomas), es a gyroszenzor (elfordulas és gyorsulas
érzékel6) blokkok.
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Motorvezérlo blokkok — BASIC

A Motors csoportban talalhaté programblokkokat (altalaban) egy motor vezérlésére hasznaljuk.

® A v run (" w for c rotations v

A valasztott motor(oka)t az dramutatd jarasaval megegyez6
vagy azzal ellentétes iranyban vezérli a megadott értékben a
valasztott egység szerint:

e rotations - tengelyfordulas

e seconds - masodperc

o degrees - tengelyfok fordulas

(Az alapértelmezett sebesség: 75%)

A forgas iranya — éramutato jarasaval egyezd/ellentétes — a
motor beépitési helyzetétdl/iranyatol fiigg!

® A » go shortest path v to position o

v shortest path
clockwise

counterclockwise

A valasztott motor(oka)t a megadott abszolut pozicioba
allitja.

o shortest path > a legrévidebb uton

o clockwise 2> az éramutaté jarasaval egyez6 és

e counterclockwise azzal ellentétes iranyu forgatassal

A pozicio értéke: 0 és 360 kdzott lehet.

A forgas iranya — éramutato jarasaval egyezé/ellentétes — a
motor beépitési helyzetétdl/iranyatol fiigg!

(Az alapértelmezett sebesség: 75%)

® Av statmotor (¥ w

A valasztott motor(oka)t az éramutaté jarasaval megegyezé
vagy azzal ellentétes iranyba folyamatosan forgatja.

Ezt a bedllitast hasznalva a motor megallitasardl
gondoskodni kell!

(Példaul valamilyen szenzor altal visszaadott érték alapjan!
Lasd a Szenzorok hasznalata — alapok segédletben!)

(Az alapértelmezett sebesség: 75%)
A forgas iranya — éramutato jarasaval egyezd/ellentétes — a
motor beépitési helyzetétdl/iranyatol fligg!

Tobb motor kivalasztasahoz be kell kapcsolni a MULTIPLE
kapcsolét!

Leallitja a kivalasztott motor(oka)t. A motor(ok) fékezni
fog(nak).

Beadllita a valasztott motor(ok) fordulatszamat (forgasi
sebességét).

A megadhaté érték -100% és 100% kdzott lehet.
Negativ érték esetén a motor(ok) a masik iranyba forog(nak).

® A stop motor
A .

&

Visszaadja az adott motor tengelyének aktualis helyzetét.
A visszaadott érték 0 és 359 kdzott lehet

v

Visszaadja az adott motor fordulatszamat (forgasi
sebességét)

A visszaadott érték -100 és +100 kozott lehet
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Mozgato blokkok — BASIC

A Movement csoportban talalhaté programblokkok két — azonos tipusu — motor szinkronizalt vezérlésére

hasznaljuk.

, set movement motorsto A+B »

Mozgaté motorok beallitasa.

Itt adjuk meg, hogy melyik két csatlakozéra (portra) vannak
kétve a robotot mozgatd motorok

@ set movement speed to @ %

A mozgas (a mozgatdé motorok) sebességét allitia be a
maximalis érték szazalékara. (100 és — 100 kozotti érték)

Negativ érték ellentétes motormozgast jelent!

@ move T = foro cm v

Robot mozgatasa megadott egység szerint elére vagy
hatra®.

Az eqgyséq lehet:

rotations: motor tengely fordulasa

degrees: motor tengelyének fokban mért elfordulasa
seconds: masodperc

cm: centiméter

in: inch (2.54 cm)

*Az elbre/hatra irany relativ, a motorok beépitési iranyatdl
flgg a tényleges el6re/hatra irany!

@ start moving 1T »

A beallitott motorokat bekapcsolja.

A motorok folyamatosan forognak elére vagy hatra. Ezt a
beallitast hasznalva a robot megallitdsarol gondoskodni kell!

(Példaul valamilyen szenzor altal visszaadott érték alapjan!
Lasd a Szenzorok hasznalata — alapok segédletben!)

@ move @ for m rotations ¥

Robot forgatasa jobbra vagy balra, az iranynal megadott
szamhoz tartozo6 fordulasi mod szerint a megadott egységig.

A forgasnal megadhaté szam — 100 és 100 kdzott lehet.
Fontosabb értékekhez tartozo robot fordulas:

- 50/50: az egyik kerék all a masik forog. A robot az allo
kerék koérul fordul el.

- 100/100: a két kerék ellentétesen forog. A robot a két
motor altal meghatarozott vonal kézepe kordl fordul el.

Ettdl eltérd értékek esetén a robot ives fordulast végez adott
iranyba el6ére vagy hatra.

A robot forgasa az adott érték elérése utan megall!

@ S el fuiihlel right: 30

A beadllitott motorok vezérlésével forgatja a robotot jobbra
vagy balra az iranynal megadott szamhoz tartozé fordulasi
mod szerint.

Az adott szamhoz tartozé fordulasi médokat lasd az el6z6
pontban!

Ezt a beadllitast hasznalva a forgatas megallitasarol
gondoskodni kell!

(Példaul valamilyen szenzor altal visszaadott érték alapjan!
Lasd a Szenzorok hasznalata — alapok segédletben!)
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’ A beallitott motorok vezérlését lekapcsolja, a motorok
megallnak!

A motorokra szerelt kerék egy tengelyfordulasahoz tartozo
" @ m ] tavolsag (cm vagy inch) beallitasa.

‘ | Alapbealiitas: 17,5 cm (kisebb, alap Prime kerék). (&)

Mas méretli kerék esetén be kell beallitani (pl nagy
Prime kerék esetén az érték 27,6 cm)

Sra

Kiegészités a Motors és a Movement blokkokkal kapcsolatban

A mobil (mozgd) robotok adott térben térténd sikeres és pontos iranyitasa szempontjabdl fontos a
robot helyzetének és tajolasanak (iranyanak) lehetd legpontosabb beallitasa, illetve becslése. Ez
kulonosen ipari kornyezetben hasznalt robotok esetében kulcsfontossagu féként olyan helyezetekben
amikor egyéb helymeghatarozé rendszer (pl. GPS) nem all rendelkezésre. Ezzel a foglalkozik az

odometria (utvonal mérés) terllete.

Nem ipari kdrnyezetben (hobby és verseny) hasznalt mobil robotok esetében altalaban nem annyira
fontos a nagyon pontos hely illetve irany beallitas, becslés. Természetesen tisztaban kell lenni a
kerekes robotok esetében a kerekek tengelytavolsaganak bizonytalansaga, az eltér6é kerékatméré és

a mozgato motorok eltérd karakterisztikaja (viselkedési jellemzéi) okozta pozicionalasi hibakkal.

A Motors és a Movement blokkok hasznalata soran — kilénésen hosszabb, tobb részbél allé atvonal
esetén — tapasztalhatjuk, hogy az adott program futtatasa soran sok esetben teljesen mas utat jar be
a robot, mint az altalunk vart illetve amelyet az el6z6 futtatas(ok) soran a robot megtett.

Ezeket a hibakat lassabb mozgassal, lassabb fordulassal, mozgas kdzbeni Uj ,kezdb” pozicidk
felvételével és szenzorok hasznalataval (illetve a felllet és a kerekek tisztan tartasaval) lehet
elviselhet6 mértéklre csokkenteni.

Motorral vezérelt mozgasokra — elére — hatra — fordulas — kanyarodas — tovabbi példak a
02_spike-v3_basic_move_hu.pdf dokumentumban talalhatdak!
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Szenzor (érzékel6) blokkok — BASIC

Szinérzékelo

Az érzékel6 optimalis tavolsaga az objektumtoél: 16 mm.
Az érzékelés pontossaga az objektum méretétol és felilletének minéségétol fiigg!

@ 2 - ,lgaz” értéket ad vissza, ha az adott portra
csatlakoztatott szinérzékel6 szenzor a beallitott
szint érzékeli.

A szenzor altal ,,ismert” szinek és kodjuk:
ibolya
kék
vilagos kék
zold
sarga
piros
fehér
fekete
nincs szin

—
OO0 O~NOP~W-~-

Visszaadja az adott portra csatlakoztatott
Ae szinérzékel6 altal érzéklet szin kodjat. A
érzékelt — a fellletr6l — visszaverddott féeny

szinkdédokat lasd feljebb!
értéke nagyobb, egyenlé vagy kisebb, mint a

megadott szazalék.

100 % a felulet vilagos (fehér)

0 % a felulet sotét (fekete)

Minden mas érték a vilagos és a fekete kozotti
(szurkeségi) fokozatot jelent.

Visszaadja szenzor altal érzékelt — a fellletrél —
visszaver8dott fény %-ban mért értékét100 % a

felllet vilagos (fehér)
@ A v reflected light 0 % a fellilet sotét (fekete)

Minden mas érték a vilagos és a fekete kozotti
(szlrrkeségi) fokozatot jelent.

.lgaz’ értéket ad vissza, ha a szenzor Aaltal
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Tavolsag érzékeld

Ultrahang technolégiaval tavolsagot mér egy targytol. Az érzékelési tavolsag: 50 mm-tél

2000 mme-ig

A v is closerthan v G 5 S8 1

.gaz” értéket ad vissza, ha a tavolsagérzékel6 érzékeli,
hogy a targy kozelebb — closer than — pontosan
ugyanakkora — exactly at — vagy nagyobb — greater than,
tavolsagra van mint a megadott tavolsag. (cm, inch, %)

A v distancein % w

Visszaadja a tavolsagérzékeld altal érzékelt tavolsagot cm-
ben, inch-ben vagy %-ban

Eré (nyomas) érzékeld

«©» ?

A v is pressed v

,lgaz” értéket ad vissza, ha a szenzor megnyomasra kerdl.
pressed - megnyomva (> 0 newton)

hard-pressed > megnyomva (> 5 newton)

released > a szenzor nincs megnyomva

(+]] A e pressurein % ¥

Visszaadja a szenzor altal érzékelt nyomas erfsségét
newtonban vagy %-ban.
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Elfordulas és gyorsulas érzékeld (gyro) szenzor

A robotba (hub-ba) épitett elfordulas és gyorsulas érzékel6 (gyro
szenzor) képes érzékelni a robot (hub) elfordulasat, gyorsulasat és
visszaadni azok értékét. A hub (és igy a robot) harom iranyba fordithato
és az elfordulas iranyanak meghatarozasahoz (hasonléan az x-y-z
koordinata rendszerhez) a yaw, pitch és a roll értékek tartoznak a kép
alapjan.

A kép forrasa: https://community.legoeducation.com/blogs/31/220

Igen értéket ad vissza, ha a hub a valasztott iranyba (roll & €
jobbra/balra, pitch AW elére/hatra) megddélt vagy roll iranyba
<> megrazkodott.

@ iS§ front » SUp?2

v front
— lgaz értéket ad vissza, ha a hub kivalasztott része front —

eleje, back — hatulja, top — teteje, bottom — alja, right side —

P jobb oldala, left side — bal oldala feliil van.

bottom
right side
left side

% iS' shaken » 2

v shaken

Igen értéket ad vissza, ha a hubot megraztak — shaken —

e zuhan - falling, szabadesés vagy — tapped — meglokték.

falling

@ pitch »+ Fangle

Visszaadja a pitch/roll/yaw iranyu elfordulas értékét fokban.

Beallitia a yaw értéket (az iranyt) nullara. A hub vizszintes

E DT beépitése esetén ez lesz a robot alapiranya, innen szamolodik
az elfordulas értéke. ,Jobbra irany” a pozitiv elfordulas érték, a

,balra irany” a negativ elfordulas

Szenzorok hasznalatara — alap — példak a 03_spike-v3_sensor_basic_hu. pdf dokumentumban
talalhatoak!
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