Roboclub — problem 5

Temat: Obrot o kqt

Czas potrzebny na rozwiqzanie: 2 - 3 x 45 min

Cel:

Po zakoriczeniu zajec¢ potrafimy obraca¢ swoimi robotami, dzieki danym wejsciowym z

czujnika zyroskopowego

Przygotowanie
X Zapozngj sie z opisem dziatania czujnika zZyroskopowego w materiale ST
"Stop at Angle": =
Tutorials (Robot Educator) — Basic (Driving Basic) — Stop at Angle =TT
X Opis dziatania czujnika zZyroskopowego zostat rowniez przedstawiony w ——— =

punkcie 4 ponizszego opisu. “a

Uzywajqc tasmy klejqcej i kqtomierza uczniowie mozemy budowac na planszy rozne kqty, i sprawdzac
kqt obrotu robota.

Do zadan 6a i 6b nalezy przygotowa¢ gumki recepturki, ktére umozliwiq przyczepienie pisaka do
robota.

Do zadania 6¢ nalezy przygotowac labirynt na podtodze. Mozna wykorzysta¢ duzq kartke papieru i
markery, albo umiescic¢ tasme klejqcq na podtodze

Plan zajec¢

1.
2.

Nalezy obudowa¢ czujnik zyroskopowy i przyczepi¢ go do robota bazowego.

Zapoznac sie z instruktazem Obrot o kat, aby obroci¢ swojego robota o 45 stopni, w oparciu o dane z
czujnika zyroskopowego.
Tutorials (Robot Educator) — Basic (Driving Basic) — Stop at Angle

W fazie ,,Przetestuj”, znajdziesz probke programu do skopiowania.

Kazda grupa opisuje zachowanie robota wlasnymi stowami w czasie dziatania programu. Zacheci to
uczniow do zastanowienia sie nad tym, co widzg i w jaki sposob wiaze sie to z blokami programowania.
Uczniowie moga tworzy¢ rozne notatki poprzez dodawanie okienka z komentarzem z menu na ptétno.

Ponizsza prébka programu moze by¢ pomocna dla uczniéw:
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Przykladowy opis zachowania robota:
Czujnik zZyroskopowy mierzy kqt obrotu, a robot obraca sie o 45 stopni. Robot jedzie do przodu przez
jeden obrét i zatrzymuje sie.

Wykrywanie i usuwanie usterek:

Notatki zawarte w instruktazu pomoga unikna¢ drgan czujnika zyroskopowego. Zapoznaj sie z aplikacja
Port View na kostce EV3, ktora umozliwia sprawdzania danych z czujnika. Czujnik zyroskopowy ma
tolerancje bledu +/- 3 stopnie, dlatego nalezy zrownowazy¢ to w programach (np. aby wykonac¢ obrot o
90 stopni, mozna ustawi¢ parametr wartosci progowej na bloku czekania na zdarzenie z wejSciem
czujnika zyroskopowego — zmiana — tryb kat ustawiony na 87 stopni).
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. W zadaniu z fazy ,,Przeksztat¢”, nalezy wprowadzi¢ blok petli jako spos6b na zmniejszanie liczby
blokéw potrzebnych do jazdy po kwadracie.

a1
Sugerowany program: .
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Pomysty na realizacje

a) Przyczep dlugopis do robota, a nastepnie przy uzyciu czujnika zZyroskopowego, zaprogramuj robota,
aby napisat litere “Z”.

b) Przyczep dhugopis do robota, a nastepnie przy uzyciu czujnika zZyroskopowego, zaprogramuj robota,
aby narysowat gwiazde (ktora zawiera piec¢ identycznych katdw). P6zniej sprobuj stopniowo
zwiekszac i zmniejszac kat. Jak zmienit sie ksztatt?

c) Sprobuj nawigowac robota tak, aby przeszedt przez labirynt przy uzyciu czujnika zZyroskopowego
(patrz ilustracja ponizej lub zatacznik B).
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Pytania do dyskusji

Zachowanie robota: Co musiates zrobic, aby robot obrdcit sie o 90 stopni?

Zmniejszy¢ predkosc¢ obrotowq robota i ustawic kqt przypuszczalnie na wartos¢ mniejszq niz 90 stopni.

Dziatanie programu: Dlaczego tak wazne jest, aby ustawi¢ wartosc¢ progowq?

Pozwala to ustalic roznice miedzy tym czy robot reaguje a nie na dane wejsciowe czujnika. Jest to tez

sposob na uregulowanie robota tak, aby byt dokladniejszy.

Odkrywanie: Co twoim zdaniem rozni tryb zmiany i poréwnania?

Tryb zmiany — czeka na zmiane wybranej wartosci.

Tryb poréwnania — czeka na osiqgniecie wybranej wartosci.



