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Robot mozgasok
A robot mozgatasa a Movement csoportban talalhato blokkokkal valdsithatdé meg.

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

vezeérlésére hasznalhatdak.

Mozgaté motorok beallitasa.

> set movement motors to A+B »

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

A mozgas (a mozgatdé motorok) sebességét allitia be a
@ set movement speed to @ % maximalis érték szazalékara. (100 és — 100 kdzotti érték)

Negativ érték ellentétes motormozgast jelent!

Robot mozgatasa megadott egység szerint elére vagy
hatra®.

Az egyséq lehet:
rotations: motor tengely fordulasa

@ move 1 w for o cm v 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!

A beallitott motorokat bekapcsolja.

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

@ start moving 1T »

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

Robot forgatasa jobbra vagy balra, az iranynal megadott
szamhoz tartoz6 fordulasi mod szerint a megadott egységig.

A forgasnal (right/left) megadhaté szam — 100 és 100
kozott lehet.

Fontosabb értékekhez tartozoé robot fordulasi mod:

- 50/50: az egyik kerék all a masik forog. A robot az allo
&) move B for @) rotations~ kerék koril fordul el.

- 100/100: a két kerék ellentétesen forog. A robot a két
kerék tengelye altal meghatarozott vonal kbézepe koéril —
helyben — fordul el.

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

A robot forgasa az adott egység elérése utan megall!
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A beallitott motorok vezérlésével forgatja a robotot jobbra
vagy balra az iranynal megadott szamhoz tartozé fordulasi

maod szerint.
i riaht: 30 Az adott értékhez tartozé fordulasi modokat lasd az el6z6
) start moving Q] pontban! (pl. -50/50; -100/100)

Ennél a blokknal a forgast megallitadsardl gondoskodni kell!
(Példaul valamilyen szenzor altal visszaadott érték alapjan!
Lasd a Szenzorok hasznalata — alapok segédletben!)

@ stop moving A Dbedllitott motorok vezérlését lekapcsolja, a motorok
\) megallnak!

A motorokra szerelt kerék egy tengelyfordulasahoz tartozé
tavolsag (cm vagy inch) beallitasa.

Alapbealitas: 17,5 cm (kisebb, alap Prime kerék). (&)

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

@ set 1 motor rotation to @ cm v | moved

Minden mozgast tartalmazo6 programban a program elején be kell allitani melyik csatlakozora (portra)
vannak kotve a mozgaté motorok. Ezt a set movement motors to blokkal tudjuk

megtenni. A mozgas sebességét a set movement speed to blokkal allithatjuk be. Ezt a
paramétert a program soran szlikség szerint barmikor megvaltoztathatjuk! Amennyiben nem az alap

meéretl kereket hasznaljuk, akkor a program elején be kell allitani a motorokra szerelt kerék egy

tengelyfordulasahoz tartozoé tavolsagot a set 1 motor rotation to FEEEELIEEEE pblokkal.

Fontos tudni, hogy egy robot programozasa soran — kulondsen egy olyan robot esetében, ahol a
mozgaté motorok beépitésének iranya tetsz6leges — sok esetben nem azonos a parancs
elére/hatra/jobbra/balra utasitasa (iranya) a robot fizikai el6re/hatra/jobbra/balra mozgasaval,
iranyaval!l A parancs iranyait minden esetben a robot altalunk kivant mozgasi irdnya szerint

értelmezzuk!
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Egyenes mozgas eldre/hatra

v rotations

degrees

seconds

A robot 1 tengelyfordulast megy elére

enlprogamistars; ‘

@ setmovement motorsto. C+D »

@ set movement speed to @ %

@ stop moving

Fordulas, kanyarodas

A robot elére mozgasa 5 mérték alapjan torténhet. Ezek a
rotations — tengelyfordulasok szama, a degrees — a motor
tengelyének fokban mért elfordulasa, seconds -
masodpercben meért id6, em — centiméterben megtett
tavolsag, in — inch-ben megtett tavolsag.

A mérték kivalasztasa mellett annak értékét, illetve iranyat

is meg kell hatarozni!

A robot 1 tengelyfordulast megy hatra

Whenpiogramistarts)

@) setmovementmotorsto. C+0

@ set movement speed to @ %

@ move | w for° rotations w

A robot mozgatasat a fixen beépitett motorok biztositjak. Ennél a megoldasnal nincs kormanyzott

kerék, igy a robot fordulasanak, kanyarodasanak megoldasa a lanctalpas jarmivekével (pl. tank)

azonos moédon torténik. A megvaldsitashoz a move ... for..

Technikailag harom megoldas létezik:

“2 blokkot hasznaljuk.

1. Az egyik kerék (motor) all, a masik forog. Ebben az esetben a fordulas az allé6 kerék korul

torténik a beallitott értékig. A lehetséges beallitasok, kombinaciok:

o bal’ kerék all, ,jobb” kerék ,elére” forog
e bal” kerék all, ,jobb” kerék ,hatra” forog
e jobb” kerék all, ,bal” kerék ,elére” forog
e jobb” kerék all, ,bal” kerék ,hatra” forog

2. A két kerék (motor) ellentétes iranyba forog. Ebben az esetben a fordulas helyben, a két kerék

tengelyét 0sszekotd képzeletbeli vonal kozéppontja korul torténik a beallitott értékig. A

lehetséges beallitasok, kombinaciok:

e bal” kerék ,el6re”, ,jobb” ,hatra” forog.
e jobb” kerék ,el6re”, ,bal” ,hatra” forog.

3. Az egyik kerék (motor) lassabban forog, mint a masik. Ebben az esetben a robot ivesen fordul,

kanyarodik a lassabban forgd kerék koril a beallitott értékig.
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Fordulas egyik kerék korul — az egyik kerék (motor) all, a masik forog.

A move ... for.. blokknal a move értéke right 50 vagy
left -50. Ez a beallitas jelenti azt, hogy az egyik kerék

@ move for c rotations =

TS tengelyfordulasok szama, degrees - a motor

all, a masik forog. A mozgo kerék foroghat rotations —

degrees tengelyének fokban mért elfordulasa, seconds -
seconds masodpercben mért id6 értékig. Ha az érték pozitiv

akkor a kerék ,elére” ha negativ, akkor ,hatra” forog

Jobbra elére fordulas 1 tengelyfordulasig Balra elére fordulas 1 tengelyfordulasig

- X
»
| |mman§tri5 | v x
€ Elére jobbra it I> wihienprogiam starts Elére. bal
Jobb kerék all, b 6re, balra
@ set movementmotorsto. C+D pettha s peallsi @ o IToroetol C+D » Bal kerék 4ll, jobb forog
@ setimovementspeedito @ ¥ @ set movement speed to @ %
@ fmove oy ’ LTS @ move for ° rotations »
@ Slop moving @ stop moving
Jobbra hatra fordulas 1 tengelyfordulasig Balra hatra fordulas 1 tengelyfordulasig
. x v x
> | T [ SE Hétra jobbra |> I deas Hétra balra.
® eovementmatostol C+D Bal kerék all, jobb hatra forog @ setimovementmatorsiol C+D « Jobb kerék all, bal hatra forog

@ set movement speed to @ %
@ move for o rotations =

@ stop moving
istopifandlexitipiogramis

@ setmovement speed o () %
@ move for @)  rotations «

@ stop moving
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Fordulas helyben — az egyik kerék (motor) ,,elére”, a masik ,,hatra” forog.

A move ... for.. blokknal a move értéke right 100 vagy
left -100. Ez a beadllitas jelenti azt, hogy a két kerék

@ (el right: 100 fora rotations =

v rotations

ellentétes iranyba forog. A kerekek foroghatnak

. rotations — tengelyfordulasok szama, degrees — a
egrees

s motor tengelyének fokban mért elfordulasa, seconds —

masodpercben meért id6 értékig ,elére” vagy ,hatra”.

Jobbra elére 0,5 tengelyfordulasig Balra elére 0,5 tengelyfordulasig

v x v x

=
L

Jobbra Whenjprogramistarts) Balra

Jobb kerék hatra, a Bal kerék hétra, a
setmovementmotorsto. C+D bal elére forog @ set movement motorsto. C+D » jobb elére forog

@ set movement speed to @) %
@ move for @ rotations =

@ stop moving
stp

@ set movement speed to @ %
@ move for @ rotations »

@ stop moving
e
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ives kanyarodas — az egyik kerék (motor) lassabban forog, mint a masik.

Ha a robotot ivesen/kanyarodva akarjuk mozgatni, akkor a move ... for.. blokknal a move értékét 1
és 49 vagy 51 és 99 kozotti tartomanybal kell kivalasztanunk.

1. move ... for .. blokk, move értéke right 1-tél 49-ig vagy left -1-t6l -49-ig

Ha a move értéke 1 és 49 kozotti, akkor a robot kanyarodik, oly médon, hogy mindkét kerék azonos
iranyba forog, azonban az egyik kerék lassabban forog, mint a masik. Az irany (right/left) és a
mozgas meértékének elbjele (+/~) hatarozza meg a robot kanyarodasanak madjat. Right esetén a
jobb kerék (motor) forog lassabban, left esetén a bal kerék (motor) forog lassabban, + (rotations,
degrees, seconds) érték esetén a motorok ,elére”, - (rotations, degrees, seconds) értek esetén

,hatra” forognak.

FONTOS! A beallitott rotations, degrees, seconds érték a gyorsabban forgé kerékre érvényes!

Minél kisebb az irany értéke (left/right) annal nagyobb ivben fordul a robot.

Jobbra elére kanyarodas 1 tengelyfordulasig balra elére kanyarodas 1 tengelyfordulasig

v xX
- x
Balra el6re kanyarodas

+ rotation —> el6re

® set movementmotorsto:. C+D Bal kerék lassabban forog
left: -30

Jobbra elére kanyarodas

+ rotation -> el6re
set movementmotorsto. C+D » Jobb kerék lassabban forog

right: 30

@ set movement speedto (@) %

set movement speed to @ %

@ move for a rotations =
@ stop moving

Jobbra hatra kanyarodas 1 tengelyfordulasig balra hatra kanyarodas 1 tengelyfordulasig

n) - x v x

Jobbra hétra kanyarodas Balra hétra kan’yaroda's

- rotation —> hétra - rotation —> hétra

® setmovement motorsto. C+D Jobb kerék lassabban forog setimovement motors ol C+D » Bal kerék lassabban forog
right: 30 left: -30

set movement speed o (€X) %

move (Y or @) rotations ~

@ set movement speed o (@) %
@ move for o rotations =
@ stop moving

stop moving

andlexitiprogrami
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2. move ... for .. blokk, move értéke right 51-t6l 99-ig vagy left -51-t6l -99-ig

Ha a move értéke 51 és 99 kozotti, akkor a robot kanyarodik, oly modon, hogy a két kerék ellentétes
iranyba forog, azonban az egyik kerék lassabban forog, mint a masik. Az irany (right/left) és a
mozgas meértékének elbjele (+/~) hatarozza meg a robot kanyarodasanak madjat. Right esetén a
jobb kerék (motor) forog lassabban, left esetén a bal kerék (motor) forog lassabban, + (rotations,
degrees, seconds) érték esetén a gyorsabban forgd motorok ,elére”, - (rotations, degrees,
seconds) értek esetén ,hatra” forognak.

FONTOS! A beallitott rotations, degrees, seconds érték a gyorsabban forgé kerékre érvényes!

Minél kisebb az irany értéke (left/right) annal nagyobb ivben fordul a robot.

Jobbra elére kanyarodas helyben balra elére kanyarodas helyben
1 tengelyfordulasig 1 tengelyfordulasig

v x | - X
[f) \When|progamistarish = %

Jobbra elére kanyarodas helyben Balr'a elor'e kanyar})das helyben

a két kerék ellentétesen forog a két kerék ellentétesen forog

+ rotation —> el8re set movementmotorsto. C+D - + rotation —> elére

Jobb kerék lassabban forog Bal kerék lassabban forog

@ set movementmotorsto| C+D v

@ set movement speed o (@8 % el ss set movement speed 10 () % left: -55
@ move for n rotations w move for o rotations =
@ stop moving stop moving
i | | i) sulailgegan |
Jobbra hatra kanyarodas helyben balra hatra kanyarodas helyben
1 tengelyfordulasig 1 tengelyfordulasig
<R ' X
. v x

Balra hatra kanyarodas helyben
Jobbra hétra kanyarodas helyben

s . £ a két kerék ellentétesen forog
a két kerék ellentétesen forog @ set movement motorsto. C+D » - rotation -> hatra

set movement motorsto. C+D » - rotation —> hatra Eaikorék lassabban forog
Jobb kerék lassabban forog

ight: 55 @ set movement speed to @ % et 55
ll .
set movement speed to @ % g \)

o . o e @ move for o rotations »

stop moving

@ stop moving
m
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Kiegészités a motorvezérléssel megvalositott fordulasok, kanyarodasok témakoréhez

A mobil (mozgo) robotok adott térben torténd sikeres és pontos iranyitdsa szempontjabdl fontos a
robot helyzetének és tajolasanak (iranyanak) lehetdé legpontosabb beallitasa, illetve becslése. Ez
kuldndsen ipari kdrnyezetben hasznalt robotok esetében kulcsfontossagu féként olyan helyezetekben
amikor egyéb helymeghatarozé rendszer (pl. GPS) nem all rendelkezésre. Ezzel a foglalkozik az

odometria (Utvonal mérés) terulete.

Nem ipari kornyezetben (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 eltéré kerékatméré és

a mozgat6 motorok eltérd karakterisztikaja (viselkedési jellemzéi) okozta pozicionalasi hibakkal.

A Movement blokkok hasznalata soran — kulondsen hosszabb, tobb részbél allé utvonal esetén —
tapasztalhatjuk, hogy az adott program futtatdsa 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 kozbeni Uj ,kezdd” pozicidk
felvételével és szenzorok — elfordulaskor a gyro (elfordulas) szenzor — hasznalataval lehet elviselhet6

mértéklre csokkenteni.

Elfordulas (gyro) szenzorral vezérelt mozgasokra — elfordulas — kanyarodas — példak a

03_spike-v3_sensor_basic_hu.pdf dokumentumban talalhatéak!
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