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Bevezetés

A motorvezérléssel megvalositott dsszetett, klilondsen hosszabb, tdbb 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. (Errél tobb a
02_spike-v3_basic_move.pdf segédletben olvashaté.)

Ezeket a hibakat — amennyiben a robot palyaja, kornyezete erre lehetéséget ad — szenzorok,

elfordulaskor a gyro (elfordulas) szenzor — hasznalataval lehet elviselhetd mértékiire csdkkenteni.

A szenzorok hasznalatanak elmélete roviden:

A robotot folyamatosan mozgatjuk elére/hatra [l vagy forgatjuk B 3 start moving

blokkal. Mivel a mozgas/forgas folyamatos, gondoskodni kell annak megallitasardl. Ehhez hasznaljuk
az adott szenzort, ugy, hogy varunk arra, hogy a szenzor altal mért/érzékelt érték elérje az altalunk

beallitott értéket. Amint ez megtortént leallitjuk/kikapcsoljuk a motorokat.

Va3

A varakozast a blokkal tudjuk elérni. Ez a blokk egy olyan paramétert var, amely

Waitiuntie 3

igaz vagy hamis értéket ad vissza. Ameddig az érték hamis, a program var és a
blokk elétti blokk hajtodik végre. Amikor a paraméter igaz értéket ad vissza, a program futasa a
blokk utani blokkra ugorva folytatodik.

A =29 altal vart paraméter értéke szinszenzor esetén lehet adott szin vagy a feluletrdl
visszaverddott fény értéke, tavolsagérzékeld szenzor esetén az akadaly tavolsaga, erd
(nyomasérzeékeld) szenzor esetén a megnyomas ténye vagy eréssége, gyro (elfordulas, gyorsulas)

szenzor esetén az elfordulas mértéke.

A szenzorok altal mért, érzékelt értékekrél tobb a 01_spike-v3_block_guide hu.pdf

ciml segédlet Szenzor (érzékeld) blokkok — BASIC részében talalhatd!

FONTOS! Minél kisebb sebességgel forgatjuk, mozgatjuk a robotot, annal pontosabban lesz az
érzekelés, annal kozelebb all meg a robot az altalunk beallitott/kivant pozicibhoz, értékhez!
Teszteléssel kell meghatarozni azt a sebesség értéket, ami a megfelel az altalunk tamasztott

elvarasoknak! (gyorsasag vagy pontossag)
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Szinérzékelo hasznalata

Robot mozgatasa adott szin vagy visszavert fényérték érzékeléséig.

Szinérzékel§ szenzor hasznalata esetén a wait until.. blokk paramétereként hasznalhatjuk az

is color.. blokkot, amely igaz értéket ad vissza, ha a szinérzékelé a beallitott szint

érzékeli.

> | When|programistars

- X

® I C'D ~ A robot elére haladva piros szin érzékelésekor megall!

@ set movement speed to @ % Blokkok:
Mozgaté motorok beéllitdsa C+D
@) strtmoving 1« Motor sebesség bedllités 20%-ra.
\) Folyamatos mozgas el6re

Varakozas, amig a szinérzékel6 szenzor piros szint érzékel.
iwaititntill @ F « _iscolon @ 2 Motorok/mozgas leallitasa
Program ledllitas és kilépés a programbdl

@ stop.moving /

Ha nem konkrét szint, hanem a fellletrél visszavert fény értékét szeretnénk hasznalni a robot
vezérléseéhez, akkor a wait until.. blokk paramétereként hasznalhatjuk az reflection..

blokkot, amely igaz értéket ad vissza, ha a szinérzékeld a beallitott értéknél

nagyobb, egyenld vagy kisebb, a felliletrél visszavert fény intenzitast érzékel.

[ 3 | When|programistarts
v b 4
@ SRl CD ~ A robot elére haladva 50%-nal nagyobb visszavert fényérték
érzékelésekor megall!

@ set movement speed to @ % Blokkok:

® start moving > = Mozgaté motorok beéllitasa C+D
‘) Motor sebesség beallitas 20%-ra.

Folyamatos mozgas el6re

Varakozas, amig a szinérzékel 50%-nal nagyobb a feliletrél
visszavert fényértéket érzékel.

Motorok/mozgas leallitasa

Program leallitds és kilépés a programbdl

A szinérzékel6 szenzorrol tobb a 01_spike-v3_block_guide_hu.pdf ciml segédlet

Szenzor (érzéekeld) blokkok — BASIC részében talalhato!

A példa alapjan — gyakorlassal és teszteléssel — minden szinszenzort hasznalé mozgasos feladat

elvégezhetd! ©
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Tavolsagérzékeld szenzor hasznalata

Robot mozgatasa adott tavolsagban érzékelt akadalyig.

Tavolsagérzékel6 szenzor hasznalata esetén a B it until.. blokk paraméterekeént

hasznalhatjuk az is .. SR plokkot, amely igaz értéket ad vissza, ha a
tavolsagérzékeld a beallitott tavolsagnal kevesebbet, tobbet vagy pontosan ugyanakkora értéket

érzékel mint %-ban, centiméterben vagy inch-ben megadott érték.

o —-—

%
| 2 ‘ When|programistaits

v X

@ SEMEETENTICS D (Gt A robot elére haladva az akadaly el6tt 15 cm-rel megall!

@ set movement speed to @ % Blokkok:
Mozgatd motorok bedllitisa C+D
@ stat moving 1 » Motor sebesség beallitds 20%-ra.
Folyamatos mozgas el6re

Varakozas, amig a tavolsagérzékel6 szenzor 15 cm-es tavolsagban
Waitunil Ev lis lexactyate @) me 2 akadalyt érzékel.
Motorok/mozgas leallitasa

. Program leallitas és kilépés a programbdl
@ stop/moving

siop | iz ||

A tavolsagérzékel6 szenzorrol tobb a 01_spike-v3_block_guide_hu.pdf cimi

segédlet Szenzor (érzékelo) blokkok — BASIC részében talalhato!

A példa alapjan — gyakorlassal és teszteléssel — minden tavolsag érzékeléshez kapcsol6do

mozgasos feladat elvégezhetd! &
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Nyomasérzékelb hasznalata

Robot mozgatasa az er6szenzor megnyomasaig.

Er6 (nyomas) érzékeld szenzor hasznalata esetén a wait until.. blokk paramétereként

hasznalhatjuk az is .. blokkot, amely igaz értéket ad vissza, ha az erd érzékelb a

beallitott nyomast érzékeli.

P i oot

@ setmovement motorsto. C+D v E X

A robot hatrafelé haladva akadalyba Utkozéskor megall!

set movement s to %
S peedto @)

Blokkok:
@ statmoving. |, w Mozgaté motorok bedllitdsa C+D

Motor sebesség beallitas 50%-ra.
iwaitiuntill A iS pressed® 2 Fquama’t o8 e hgt’ra o AVt
Varakozas, amig az er6érzékeld szenzor megnyomast érzékel.

Motorok/mozgas leéllitasa
@ stop moving Program leédllitas és kilépés a programbal

Az er6 (nyomas) érzékeld szenzorrol tobb a 01_spike-v3_block_guide_hu.pdf cimi

segédlet Szenzor (érzékeld) blokkok — BASIC részében talalhaté!

A példa alapjan — gyakorlassal és teszteléssel — minden nyomasérzékeléshez kapcsolodé mozgasos

feladat elvégezhett! &
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Gyro szenzor hasznalata
Robot forgatasa gyro (elfordulas) szenzor segitségével.
Pontosabb robot fordulas programozhaté elfordulas szenzor (érzékel6) hasznalataval.

A megvaldsitas elmélete roviden: a robotot valamelyik iranyba adott fordulasi méddal (egyik kerék

all, a masik forog vagy a két kerék ellentétes iranyba forog) folyamatosan forgatjuk. Ehhez a start

moving [ blokkot hasznaljuk. Mivel a forgas (mozgas) folyamatos, gondoskodni kell a

Vi

forgas megallitasarél. Ehhez a mar megismert a blokkot hasznaljuk, amelynek
parameétereként az elfordulas szenzor altal mért értéket hasonlitiuk 6ssze egy altalunk megadott
értékkel, azaz varunk arra, hogy a fordulas mértéke elérje az altalunk beallitott értéket. Amint ez

megtortént leallitjuk/kikapcsoljuk a motorokat. (Javaslom a forgatas elétt a gyro szenzort ,resetelni”

azaz yaw értéket (az iranyt) nullara allitani a set yaw angel to 0 e blokkal!)

Mint tudjuk, a WS plokk igaz értéke esetén Iép a program a kovetkezd blokkra,

waltitintil

esetlinkben a forgas megallitasara, azért a " paraméterét ugy kell meghataroznunk,
hogy az altalunk kivant fordulasi mértékét elérve igaz legyen. Ehhez szlikségunk van a gyro szenzor
altal visszaadott értékre illetve egy olyan blokkra, amelyben a szenzor altal mért fordulas értéket

0ssze tudjuk hasonlitani az altalunk kivant értékkel. A gyro szenzor altal mért aktualis elfordulas

értékét a WY angle blokk tartalmazza, mig az Osszehasonlitdshoz az operators

blokkcsoportbdl egy egyenléséget vizsgald blokkot hasznalunk. Ennek a blokknak a bal
oldalara kerul az angle blokk, a jobb oldalara az altalunk kivant elfordulas fokban megadott értéke.

Példaul igy: L) Ebben az esetben ez a blokk akkor ad igaz értéket, ha robot elfordulas
yaw (vizszintes) iranyba 90 fokos lesz. Ezt a blokkot felhasznalva a S blokk

paraméterekeént tudjuk a robot fordulasat tetsz6leges mértékia elfordulasra programozni.

Az elfordulas fok értéke lehet negativ vagy pozitiv a fordulas iranyatol és a motor(ok) forgasi iranyatol
fuggéen! A robot (hub) éramutatéval megegyezé iranyu fordulasa a gyro szenzor pozitiv

értéktartomanya, mig az éramutatéval ellentétes fordulasa a negativ értéktartomanya.

FONTOS! Minél kisebb sebességgel forgatjuk a robotot, annal pontosabban lesz az érzékelés, annal
kozelebb all meg az elfordulas az altalunk beallitott/kivant értékhez! Teszteléssel kell meghatarozni
azt a sebesség értéket, ami a megfelel az altalunk tamasztott elvarasoknak! (gyorsasag vagy

pontossag)

A gyro (elfordulas, gyorsulas) szenzorrél tobb a 01_spike-v3_block_guide_hu.pdf

ciml segédlet Szenzor (érzékeld) blokkok — BASIC részében talalhato!
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A fordulas, kanyarodas megvalésitasahoz a Movement csoportban talalhaté blokkokkal valésithato
meg. Részletes leiras a Movement csoportban talalhato blokkokrdl a 02_spike-
v3_basic_move_hu.pdf és a 01_spike-v3_block_guide_hu.pdf dokumentumokban talalhato. Itt

csak az elfordulashoz, kanyarodashoz szikséges blokkokat mutatom be részletesen.

Mozgatd motorok beallitasa.

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

@ set movement motors to A+B v

; _ A bedllitott mozgatd motorok sebességét allita be a
@ set movement speed to @ % maximalis érték szazalékara. (100 és — 100 kozotti erték)

Negativ érték ellentétes motormozgast jelent!

A beadllitott motorok vezérlésével forgatja a robotot jobbra

/ . . vagy balra az iranynal megadott szamhoz tartoz6 fordulasi
> B el du L] right: 30 méd szerint.

A beallitott motorok vezérlését lekapcsolja, a motorok
megallnak!

Ennél a blokknal a forgast megallitasarol gondoskodni kell!

Fordulas, kanyarodas

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 modon torténik. Szenzorokkal vezérelt fordulas/kanyarodas megvaldsitdshoz a start moving
blokkot hasznaljuk.

Ahogy a 02_spike-v3_basic_move_hu.pdf dokumentumban részletesen olvashaté, az
fordulas/kanyarodas megvaldsitasara technikailag harom megoldas létezik:

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

2. A két kerék (motor) ellentétes iranyba forog. Ebben az esetben a fordulas helyben, a két
kereket 6sszekdtd képzeletbeli vonal kdzéppontja korul torténik.

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

Ebben a dokumentumban az elsé két megoldas minden lehetséges beallitasara, a harmadik, ives
fordulasra elére, a move ... to .. blokk, move érték right 20 és left -20 beallitasra talalhato példa.
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Fordulas egyik kerék koriil — az egyik kerék (motor) all, a masik forog.

A start
jelenti azt, hogy az egyik kerék

moving EEE

blokknal a move értéke right 50 vagy left -50. Ez a beallitas

all, a masik forog. Set movement speed to:

blokknal ha a % értéke pozitiv, akkor a mozgd kerék elére forog, ha negativ, akkor a mozgé kerék

hatra forog

Jobbra elére fordulas 90 fokig:

whenlpregramistans

set movement motorsto. C+D -

set movement speed to @ %

seliyawangieto 0
Sl elhs M right: 50

@ yaw = angle
@ stop moving

stopi R andiexitiprogramis

Waititntil

Jobbra hatra fordulas 90 fokig:

whenipregramistans
set movement motorsto. C+D

set movement speed to @ %

setiyaw:angleito 0

startmoving @
@ yaw's  angie

waltiuntil

@ stop moving

stopaFandiexitiprogramss
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Balra elére fordulas 90 fokig:

whenlpregramistans

set movement motorsto. C+D -

set movement speed to @ %

sefiyawangleito 0

start moving @
% yaw.» angle =
@ stop.moving

stopaRandiexitiprogramis

waltitntil

Balra hatra fordulas 90 fokig:

whenlprogramistars

set movement motorsto. C+D »

set movement speed to @ %

setiyawangleito0
Selidneihlel right: 50

@ yaw '+ ‘angle = @

waltiuntil

@ stop moving

andlexitiprogramis

stop

8/9 oldal



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

A start moving pgEET=") blokk értéke right 100 vagy left -100. Ez a beallitas jelenti azt, hogy a

blokknal ha a %

két kerék ellentétes iranyba forog. Set movement speed to:

értéke pozitiv, akkor a kerekek elére forognak, ha negativ, akkor hatra.
Jobbra elére fordulas 90 fokig: Balra elére fordulas 90 fokig:
ogramistarts P when|programistarts
setmovement motorsto. C+D e @ set movement motorsto. C+D

set movement speed to @ % @ set movement speed o @ %

setiyawangleito/0 setiyaw angleito 0
SElgnehlel right: 100 @ SElmeiiel left: -100
waitiuntil @ yawisiangles = @ wartiuntil @ yaw = angle

@ stop moving @ stop moving

stops Randiexitiprogramis stopf Randlexitiprogramis

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 tartomanybdl kell kivalasztanunk. Az alabbi két példaban start moving
right 20 és left -20 beallitassal el6re (set movement speed to .. pozitiv érték) kanyarodasra lathaté
példa.

Jobbra elére kanyarodas 90 fokig:
Ralra el

b nenlprogrmsiarts Ui AT ESETS

@ set movement motorsto. C+D - set movement motorsto. C+D »

set movement speed to %
) pecito @)

setiyaw angleito 0

@ set movement speed to @ %

@ setlyaw angleito 0

@ start moving
waitiuntl] @ yaw'w angle | = @
@ stop moving

stopi Fandiexitiprogramis

@ start moving

waitiuntil @ yaw s ‘angle

@ stop moving

stopfRandiexitiprogrames
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