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Millega tana tegeleme?

* Muutuja ja tehted nendega.
* Alamprogrammid (MyBlocks).

 Uhtlane kiirendamine ja
aeglustamine.

* Proportsionaalne otsesditmine.

e Keskpunkti arvutamine kasitsi ja
automaatselt.

* Lihtne joonejargimine.
* Proportsionaalne joonejargimine.
* P66ramine glroanduri abil.

07.08.2019 @ Rasmus Kits | Lego Innovation Studio w
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Muutujad

Mis on muutuja ja kuidas seda kasutada?
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Mis on muutuja?

e Suurus, millele saab omastada

vaartuse H E LLO
* Programeerimises eristatakse n
thubi jargi: my name s
e Tekstilised (text; string)
* Arvulised (numeric, integer)

* Loogikalised (logic, boolean)
e Massiivid (array)

* Erijuhtum - konstant

07.08.2019 @
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Tegevused muutujatega

 Deklareerimine

* Vaartustamine HELLO

e Ulevaartustamine

my name is
X=2 v=y+1 {.x\
y=2%x y="?
yo2 =5 U
v=4

07.08.2019 @
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,Muutuja“ plokk

e 1 —reziimi valik
e Vaartuse lugemine (read)
 Vaartuse kirjutamine (write)

[agdvariabe ]

e 2 — muutuja tahis (nimi) — Peab
olema unikaalne vaartus, mis
kehtib terve projekti piires.

e 3 —vastavalt muutuja taubile
muutuja vaartuse andmine ehk

vaartustamine.
Rasmus Kits | Lego Innovation Studio w

./
07.08.2019 g Rob rika
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Muutuja deklareerimine

* Tegevused muutuja deklareerimisel:

e 1. Reziimi ,write“ maaramine koos
muutuja taubiga.

e 2. Muutuja tahise loomine ja
sisestamine.

« Ukskdik missugune tiheline voi
numbriline siimbol. Vbib olla ka pikem
(nt sona).

* Unikaalne terve projekti piires.

./
07.08.2019 g Rob rika

Rasmus Kits | Lego Innovation Studio w

[agdvariabe ]

Jﬁi - . (2

7

777 education

INNOVATION STUDIO




Muutuja vaartustamine

* 3. Muutuja vaartustamine.

* Muutujale vaartuse sisestamine.
* Tekstilise puhul moni sdna voi simbolite

kombinatsioon
 Numbrilise puhul arv (numbrite jada)

* Loogikalise puhul:
e 1—-tdene
* O—vaar

* NB! Peale muutuja vaartustamist
salvestatakse vaartus koos muutuja

tahisega roboti mallu
UHE PROGRAMMI PIIRES!
Rasmus Kits | Lego Innovation Studio M Education 3
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Muutuja tadbid
* Muutujate ttubid:
e Text — tekstiline muutuja ehk string

* Numeric — numbrilise vaartusega
muutuja ehk arv

* Locic — loogikalise vaartusega
muutuja ehk binaarmuutuja tdéene
(1) ja vaar (o)

* Numeric Array — numbriliste # # Numeric
muutujate kogum # % Logic

* Logic Array — loogikamuutujate ## Numeric Array
kogum # B Logic Array

Allikas: LEGO® MINDSTORMS® EV3 Educational Tarkvara

./
07.08.2019 g Rob rika
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Muutuja kustutamine

* Menuu ,,mutrivoti“ voi
Program/Experiment List

* Menuu , Variables”
* Valida dige muutuja

e Kustutada muutuja vajutades
,Delete”

 NB! Muutuja kustutamine on
Ioplik ja seda ei saa hiljem
taastada!

07.08.2019 @

= R0b®®+ lka

Program X ||+

@ LEGO MINDSTORMS Education EV3 Teacher Edition
Edit Tools Help
AT Project* X S

(B

Bl BEIE

[ Daisy-Chain Mode

Project Properties

Program.ev3p

Rasmus Kits | Lego Innovation Studio w
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Andmeedastus ja tuubid

e Liidestuste varvid

Numbri
Loogika
Sisendp

© NoOo Uk WwbhE

varv

07.08.2019 @

Loogikaline
Numbriline
Tekstiline

ine massiiv

ine massiiv
okk

Valjundplokk
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Matemaatilised funktsioonid

e 1 —tehte valik
* Liitmine
e Lahutamine
* Jagamine
* Korrutamine
* Absoluutvaartus
* Ruutjuur
* Astendamine
e laiendatud”

12
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Matemaatilised funktsioonid

e 2 —reziimi valikust tulenevad
parameetrid
* Muutuja liidestamine vOi
* Vaartuse omistamine

* 3 —andmete valjastamine
andmelingi kasutamiseks

./
07.08.2019 g Rob rika
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Ulesanne 3.1.1.

* Deklareeri kaks muutujat
nimetusega x jay

 Maara muutujatele arvulised
vaartused 1 ja 2

* Lilda muutujate vaartused

* Valjasta tulemus ekraanile 5
sekundi jooksul

./
07.08.2019 g Rob rika
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_Laiendatud” reziim

e Kuni neli muutuja sisendit

* Palju erinevaid matemaatilisi
tehteid

e Keeruliste matemaatiliste
algoritmide koostamise
voimekus

07.08.2019 @
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Ulesanne 3.1.2.

* Deklareeri kaks muutujat
nimetusega a ja b. Muutujad on
ristkaliku kilgede vaartusteks

 Maara muutujatele arvulised
vaartused 5 ja 6

e Koosta , laiendatud” versiooni
kasutades ristkuliku
Umbermaotu arvutav algoritm

* Valjasta tulemus ekraanile 5

sekundi jooksul
Rasmus Kits | Lego Innovation Studio @

/
07.08.2019 Robika
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Ulesanne 3.1.3.

* Deklareeri kaks muutujat
nimetusega a ja h vastavalt
kolmnurga alus ja kdrgus

 Maara muutujatele arvulised
vaartused 5 ja 6

e Koosta , laiendatud” versiooni
kasutades kolmnurga pindala
arvutav algoritm

* Valjasta tulemus ekraanile 5
sekundi jooksu|

07.08.2019 @

P
. Rasmus Kits | Lego Innovation Studio w

S Robs
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Alamprogrammia

Alamprogrammide loomine, rakendamine ja muutmine.

07.08.2019 @

777 education
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Miks kasutada alamprogramme?

* Tegevustike (algoritmide)
kordumisel on kergem

* Parem ja ulevaatlikum

* Kiirem ja mugavam

07.08.2019 @

19
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Alamprogrammi (MyBlock) loomine

* Margistada programmi osa (lima
Start plokita), mille ulatuses el il i
soovitakse alamprogrammi luua
. . File Edit Hel
* Valik Tools>My Block Builder S
Image Editor
* NB! Hiljem on vdimalik Do s
seadistusi muuta! Wieles Seup

Block Import Wizard

Download as App

Memory Browser Ctrl+|
Data Leg File Manager

Remeowe Values from Dataset

Create Data Logging Program

Export Datasets

Import Brick Program

EV3 Educational Tarkvara
Rasmus Kits | Lego Innovation Studio M Educatlon 20
INNOVATION STUDIO
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MyBlock-i seadistamine

* Name: nimi — sisestada nimi, mis
iseloomustaks vaga hasti

* Description: kirjeldus, mis
kirjeldab lGhidalt ploki
toopohimotet nt
L,joonejargimine vasakult voi
kolmnurga pindala arvutamine®

* My Block Icons — saab valida
sobiva ikooni, mis plokki
iseloomustab

07.08.2019 @

Rasmus Kits | Lego Innovation Studio w

.
-ag

o

Click the button to add or edit parameters. e

Name: \Square ' Description: | This MyBlock makes my robot drive in |
la Square

eagwa@&w‘*';*
NUPE R ‘mPe
% ,:’,,"‘,® kol T o7 @y | 5

| - -~
‘ 1010

| o101 | !
\ o~

Cancel Finish I

Allikas: LEGO® MINDSTORMS® EV3 Educational Tarkvara
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MyBlock-i parameetrid

* Vdimaldab muuta eelnevalt
seadistatud alamprogrammi
parameetreid

* Sisendparameetrid =G,
* Valjundparameetreid | ” '
l t 75
* Eelnevalt tuleb valja moelda ja ! =T _
otsustada, mis parameetreid on 2= 2 iJ
muuta vaja. ' -

educatlon
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MyBlock-i parameetri loomine ja seadistamine

e Loo parameeter ,+“ nupule ?
. t d - 7
vajutades
. . Click the button to add or edit parameters. o

* Name: parameetri nimetus
* Parameter Type: parameetri taup ame:[isance

* Input — sisenev vaartus o Embn

* Output — valjuv vaartus et vaue: (1000

e Data Type: andmetuip

Cancel | Finish |F

* Default Value: vaikevaartus

My Block Icons SR T I T Parameter [cons

* Parameter Style: parameetri stiil —
y [ v ww.afgou-LaJmT

* Parameter Icons: parameetri ikoon

07.08.2019 @ Rasmus Kits | Lego Innovation Studio w
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MyBlock-i parameetri liidestamine

e Parameeter tekib

alamprogrammi algusesse voi - e — | — | )
~ e et . t P hECCOMGR OO0 ML # g
|6ppu vastavalt tldbile - ol [ i | 0 foisianida | i
Ls in,.L oy 3O : g OO O . 3 #'J--,
 Parameeter tuleb liidestada L ol) p@sf vl g@of sttt ot

andmelingi abil

/ -
07.08.2019 @ 3 “\'ka Rasmus Kits | Lego Innovation Studio M Z7) education 24
< ROb% ! INNOVATION STUDIO




Ulesanne 3.1.4.

e Leia Ulesanne 3.1.2.

* Loome selle Glesande pdhjal Ulesanne 3.1.2.
alamprogrammi (MyBlock)

* Defineeri kaks muutujat
nimetusega pikkus ja laius

* Kasuta valiseid parameetreid, . wssw mustuiatele arvuiised
millele saab anda vaartuseid ja = ‘@rtsed®ie8

* Koosta ,laiendatud” versiooni

mis vastavad programmi kasutades ristkiliku
. Umbermootu arvutav algoritm
Mmu UtUJ ate | e * Valjasta tulemus ekraanile 5

sekundi jooksul

777 education
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Joonlaud

Ulesanne 3.1.4.1

 Selgitada valja, mitu millimeetrit liigub robot
Uhe ratta taispdordegal

* Koostada iseseisvalt programm, mille abil on
voimalik sisestada roboti labimise vahemaa
millimeetritest!

* Luua algoritm, mis arvutab valja vastava
seose!

* Luua sellest vajaminevate parameetritega
alamprogramm!

ssssssssssssssss

Rasmus Kits | Lego Innovation Studio M 177 education 26
INNOVATION STUDIO
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Kiirendamine ja aeglustamine




Programmeerimine — suur mootor
Kahe mootori juhtimine — Move Steering

* 1 —mootor 1 —juhtiv mootor
* 2 —mootor 2 —jargiv mootor

* 1 —port, kuhu mootor on uhendatud
 Vastavalt valikule ,mootor 1“ ja ,,mootor 2“
e ,mootor 1“ asub alati vasakpoolses pesas

e 2 —toOreziimi valik

e 3 - Parameetrid

@ ()
07.08.2019 .
= Aika

< Rob

777 education -

Allikas: LEGO® MINDSTORMS® Education EV3 tarkvara
Rasmus Kits | Lego Innovation Studio w
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Programmeerimine — suur mootor
Kahe mootori juhtimine — Move Steering

* 3 — parameetrid
 Liikumise suund (iihe mootori tootamine

teise suhtes).
Seadistamise vahemik -100-0- 100

100

-100

Joonis: Rasmus Kits




Lihtne Uhtlane kiirendamine

* Toimub Uhtlane kiirendamine vOi
aeglustamine sobiva aja jooksul.

* Aeglustamine on kiirendamise
poordtegevus.

e peab olema sujuv ja soltub
otseselt vajadusest.

e Saab maarata |oppkiiruse.

e Saab maarata kiirendamise
kiiruse.

* Ei korrigeerita otse soitmist.

07.08.2019 @ Rasmus Kits | Lego Innovation Studio M Zz7 education 30
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Ulesanne 3.1.14

* Loome programmi, kus mootorite kiirus suureneb uhtlaselt maaratud
intensiivsusega kuni sobiva |6ppkiiruseni.

777 education
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Otse soitmine

Lihtne proportsionaalne otse s6itmine

./
07.08.2019 Robika
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Mis mojutab kdige rohkem otse sOitmist?

* Mootorite erinevused

* Erinevad lotkud — hammasrataste
vahel

 Alalisvoolu pingeerinevus
mootorite to6tamisel

e Keskkond

* Ebatasane voi ebalhtlase
haardumisega pind ja rehvid

* Liiga suur kiirendus ja kiirus

Rasmus Kits | Lego Innovation Studio M 177 education 33
INNOVATION STUDIO
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Mis on rootor?

* Tuleneb kreekakeelsest sonast
rotare“ — poorlema

* Rootor on masina (nt mootori)
pOorlev tdoseadeldis.

777 education
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Mootori rootori |0tk

e Lotk tekib hammasulekannetes
ja on loomulik

* Sellega peab arvestama

e Lotku moodetakse raadides
* Nurk-kiirus

* Joonkiirus

Joonis: Rasmus Kits
Rasmus Kits - kdik digused kaitstud w

07.08.2019 Robika

777 education

INNOVATION STUDIO

35



Mootori rootori |0tk - jareldus

e Lotku suurus kraadides ei
muutu!

* Mida kaugemal on raadius, seda
suurem on joonkiirus ehk seda
pikem labimaa tuleb samas
ajauhikus labida

e Jareldus: Mida suuremat ratast
kasutada, seda suurem on
|otkust tulenev labitud vahemaa!

Joonis: Rasmus Kits
07.08.2019 il > 3 Rasmus Kits - kdik digused kaitstud
S Rebeeiika
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Lihtne otse sOitmine

* Moddame mootorite poordeid
kraadides

e \/ordleme tulemusi ja arvutame
valja vea

* Kasutame viga mootorite
omavahelise suhtelise todtamise
korrigeerimisel

_
Allikas: https://cloudblogs.microsoft .com/dynamics365, /wp-content, /uploa ds/sites/4/2015/06/232720 _5F00_customer. -~ 2D00_service_2D00_roadmap.jpg

07.08.2019 @
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Ulesanne 3.1.13

* Deklareerime ja vaartustame muutujad OsK, OsV ja OsE
* OsK — Proportsionaalse otsesoitmise algoritmi kordaja
e OsV — Proportsionaalse otsesditmise mootorite voimsus (kiirus)
e OsE — Proportsionaalse otsesditmise mootorite erinevus ehk viga (halve)

* Loome programmi, kus mootorite tagasiside abil korrigeeritakse roboti
lilkumise suunda. Robot liigub otse 5 sekundit.

* Naidata soitmise ajal molema mootori pé6ramist kraadides ning viga
kontrolleri ekraanil, et vorrelda andmeid sdidu [6ppemisel.

777 education
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Keskpunkti arvutamine

Keskpunkti arvutamine varvianduri rakendamiseks

07.08.2019 @

777 education
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Varviandur

* Moddab valguse
tagasipeegeldumist.

e Moodab erinevaid varve.

e Edastab andmeid kontrollerile
1000 korda sekundis.

* Digitaalne andur.

15.05.2017 @

EEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEE

Rasmus Kits

9
() LAANE-VIRU

Allikas: http://www.intorobotics.com/wp-content/uploads/2013/09/rsz_legoek_foudjoijfoidgrt-0ih0tf0001.jpg

ARENDUSKESKUS

777 education
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Varviandur

10 Hi ----------- 7,
 Mootenurk ca 45 kraadi (a)
 Mootekaugus ca 5-55 mm (b) T
* Moa6telaius ca 54 mm (c) () (d)
* NB! Tapseim mdotekaugus on e
vahemikus 5-9 mm (b)
___________ Y.

/ .
07.08.2019 @ 3 “\'ka Rasmus Kits | Lego Innovation Studio M Z7) education a1
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Varvianduri mootmise keskpunkt

* Mootmise keskpunkt erineb anduri
enda keskpunktist

* Anduri asend on oluline

=== Anduri keskpunkt
=== | ED valgusallika asendi keskpunkt
Fotodioodi asendi keskpunkt

./
07.08.2019 Robika




Varvianduri paiknemise suund

Joonis: Rasmus Kits

Rasmus Kits - kdik digused kaitstud w

777 education
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Tagasipeegelduva valguse modtmise reziim

* Moddab tagasipeegelduva
valguse abil heledust/tumedust

e 0 —taielik tumedus
e 100 — taielik heledus

07.08.2019 @
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Varvianduri kasutamine — ,0ota“ plokk

e 1 — Reziimi valik (reflected light) E

* 2 — Pordi number, kuhu andur on KETHH T
uhendatud .

e 3 — suurem kui/vdiksem kui ;;;‘F ':: ; “ -

e 4 —vOrreldav tulem 8.2 =L i L

* 5 —anduri naidu valjund ! . —-T |
andmelingi kasutamiseks
1] (3] (4] (5]

07.08.2019 @ Rasmus Kits | Lego Innovation Studio M 60 Educatlon 45
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Varvianduri kasutamine — ,varviandur® plokk

* 1 —moodetav valjund @
e 2 — Pordi number, kuhu andur on
uhendatud 3
* 3 — Reziimi valik |; 79 - ,

07.08.2019 @
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Keskpunkti arvutamine

e Keskpunktiks (asendikeskmiseks)
nimetatakse asendipunkti algus-
ja [dppnaidu vahel.

* Et seda punkti leida on vaja
arvutada, — just selles punktis
toimub uUleminek kahe naidu

vahel.

777 education .
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Keskpunkti arvutamine

Tingimus: a>b

o x=((a-b)/2)+b




Ulesanne 3.1.5.

* Loo programm, mis naitab
varvianduri naitu
tagasipeegelduva valguse
reziimis ekraanil.

e Panna kirja (jatta meelde) nait
kdige tumedamat pinda ja kdige
heledamat pinda mootes

e Arvuta valja tlemineku
keskpunkt!

./
07.08.2019 g Rob rika

Rasmus Kits | Lego Innovation Studio M 177 education 49
INNOVATION STUDIO



Ulesanne 3.1.6.

* Deklareeri muutujad VaH, VaT, KpV.
* VaH — Valgusanduri heledaim nait
e VaT — Valgusanduri tumedaim nait
* KpV — Keskpunkti vaartus

1 2 3
* M6oda tumedaima ja heledaima
vaartused anduriga ning sisesta X:((a-b)/2)+b
automaatselt vaartused muutujate
vaartusteks

e Arvutada algoritmi abil keskpunkti
vaartus

 Valjastada arvutatud vaartus
kontrolleri ekraanil kuni 5 sekundit

P .
07.08.2019 @ 3 “\'ka Rasmus Kits | Lego Innovation Studio M Z7) education 50
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Ulesanne 3.1.7.

* Loo alamprogramm, mis arvutab
automaatselt keskpunkti

vaartuse. Ulesanne 3.1.6.
i AI a m p rOg ra m m |S pea b O | e m a * Deklareeri muutujad VaH, VaT, KpV.

.e ce e . . * VaH - Valgusanduri heledaim nait

ks valjund, milleks on muutuja VAT Valgusanduri tumedaim i

1 2 3
K V Va a rtu S ! . I\{!t}ﬁda tumedaima ja helgdaima _
P e ingoness  X=((a-b)/2)+b

* Loome faili, millesse ki rjutada : :?;Lt::;:ﬁgoritmi abil keskpunki

kes kp un kti Va a rt us . ;Zi};t:c:da arvutatud vaartus

kontrolleri ekraanil kuni 5 sekundit

/ .
07.08.2019 @ 3 “\'ka Rasmus Kits | Lego Innovation Studio M Z7) education 51
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Ulesanne 3.1.8.

 Modda vaartused ja arvuta
automaatselt valja keskpunkt.

* Robot alustab sditu puuteanduri
nupule vajutamisel

* Robot sdoidab senikaua otse, kuni
varviandur moéddab musta varvi joone
valjakul.

 NB! Kasuta joone alguse tuvastamiseks
keskpunkti vaartust!

e Kasuta programmis MyBlock-i

,Keskpunkti arvutamine®,
Rasmus Kits | Lego Innovation Studio M Education 5o
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Roboti kalibreerimine joonel kahe anduri abil

e Uks kalibreerimise viis on
joonejargimine
* Teine viis on kalibreerida

robotit poorates
senikauaks, kuni molemad

andurid moodavad musta
joone

/ .
07.08.2019 @ 3 +ka Rasmus Kits | Lego Innovation Studio Z7) education 53
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Ulesanne 3.1.9.

* Koosta iseseisvalt
programm, kus robot
laheneb musta jooneni
ning kahe anduri abil
roboti asend
kalibreeritakse.

e Joone tuvastamisel kasuta
keskpunkti vaartust ja selle
automaatset arvutamist

./
07.08.2019 g Rob rika

54
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Lihtne ja proportsionaalne
Jjoonejargimine

Joonejargimise rakendamine missioonide lahendamisel




Joonejargimine - teooria

* Tegelikkuses jargitakse joone aart, mitte joont
 Vastavalt sellele, missugust aart jargitakse, toimuvad podramised

* Kaks liikumise strateegiat — Gldine ja kohalik.
Global movement

\J/\\//’\

Small local movements
07.08.2019 @

w. ing.co p-content/uploads/2014/12/im
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Ulesanne 3.1.10.

* Programmeeri robot kdige
lihtsamal viisil joont jargimal

* Leia sobivaim mootorite kiirus,
et robot taidaks tlesande!

Allikas: LEGO® MINDSTORMS® Education EV3 tarkvara

Rasmus Kits | Lego Innovation Studio w
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Proportsionaalne joonejargimine

* \/O6tab arvesse naidu jark-
jargulist muutumist

e Seostab muutunud naidu
mootorite kiirusega

» Kasutab kordajat mootorite
viitest tekkivaks vea silumiseks

» Kordaja on otseses soltuvuses
* Liikumise kiirusest
* Joone laiusest

./
07.08.2019 g Rob rika
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Ulesanne 3.1.11.

* Deklareeri ja vaartusta
muutujad

* Kp — proportsionaalne
kordaja

e VaE - keskpunkti ja
valgusanduri moodetud
tulemuse vahe ehk halve

* Mv - Mootorite vOoimsus
joonejargimisel
* Programmeeri robot joont
jargima kasutades
proportsionaalset
joonejargimist!

./’
07.08.2019 g Rob‘ﬁka

Allikas: https://i.ytimg.com/vi/M8SlccEbbW8/maxresdefault.jpg
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Ulesanne 3.1.12.

* Loo joonejargimise
alamprogramm koos
vajaminevate muudetavate
parameetritega:

* Liikumise kiirus
* Proportsionaalne kordaja

Allikas: https://i.ytimg.com/vi/M8SlccEbbW8/maxresdefault.jpg
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Pooramine

Pd6ramine gliroandurit rakendades

./
07.08.2019 Robika

777 education
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Roboti podramine

e Ei ole voimalik liikuda ainult
sirgjooneliselt.

* VVaja on poorata.
* P66ramine on ringliikumine.

* Roboti p6dramisel on palju
erinevaid voimalusi ehk
strateegiaid.

Allikas: LEGO® MINDSTORMS® Education EV3 tarkvara

Rasmus Kits | Lego Innovation Studio w
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Podramise keskpunkt ja poorderaadius

* Piirkonda, mida robot kasutab
pooramiseks nimetatakse
poorderaadius.

* Mida vaiksem on pddrderaadius,
seda vahem vajab robot ruumi
podramiseks.

» Keskpunktiks nimetakse
kujutletavat punkti, mille Gmber
toimub pdédramine.

e Poorderaadius on ratta keskosa
kaugus pooramise keskpunktist.

07.08.2019 @ 2 .
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Roboti pddramine kohapeal

* Kdige vaiksema podrderaadiusega
pOOramise strateegia.

e Kasutatakse samaaegselt kahte
mootorit.

* Mootorid tootavad vordse
voimsusega.

* Rootorid p6orlevad
vastassuunaliselt.

Allikas: LEGO® MINDSTORMS® Education EV3 tarkvara

Rasmus Kits | Lego Innovation Studio w

07.08.2019 @
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Roboti podramine Uhe rattaga

* Robotit pdoratakse kasutades
selleks ainult Uhte ratast
(mootorit).

e \VGimalus programmeerida
mitmel erineval moel.

e POOrderaadius on suurem.

* P6orderaadius vordub kahe ratta
keskpunkti vahelise kaugusega.

./
07.08.2019 g Rob rika
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Uhe rattaga podramise strateegia

Uhe rattaga po6ramine
* Uhe rattaga poodramise
poorderaadiuse skeem

e Poorderaadius on kaks korda
suurem.

 Valimise ratta teepikkus on kaks
korda suurem kohapealsega
vorreldes.

* P60ramise keskpunkti asukoht
on sisemise ratta keskpunkt. e

07.08.2019 @ Rasmus Kits | Lego Innovation Studio w
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Roboti podramine kahe rattaga

* Robotit pdoratakse kasutades
selleks kahte ratast (mootorit)
samaaegselt.

* VGimalus programeerida mitmel
erineval moel.

* P6orderaadius on suurem ja
vaga muutuv.

Allikas: LEGO® MINDSTORMS® Education EV3 tarkvara

Rasmus Kits | Lego Innovation Studio w

07.08.2019 @
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Kahe rattaga pooramise strateegia

Kahe rattaga pooramine

e kahe rattaga p66ramise
poorderaadiuse skeem.

* Vastavalt Ghe ja teise ratta
omavahelisele pdorlemise
suhtele on pdorderaadius vaga
erinev.

e P6dramise keskpunkt on
valjaspool robotlt ja varieeruv.

07.08.2019 @

= R0b®®+ lka
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Mis mojutab kdige rohkem podramist?

* Mootorite erinevused

* Erinevad |6tkud —
ulekandepunktide
(hammasrataste) vahel

 Alalisvoolu pingeerinevus
mootorite samaaegsel td6tamisel

e Keskkond

* Ebatasane voi ebalhtlase
haardumisega pind ja rehvid

e Liiga suur kiirendus ja kiirus

* Liiga jarsk aeglustamine
Rasmus Kits | Lego Innovation Studio w
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Ulesanne 1.6.19

* Robot p6orab kohapeal: T

e paremale 90 kraadi.

e Saavutada tuleb voimalikult
tapne tulemus.

e Kasutada tuleb glroandurit

270°

07.08.2019 @
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Ulesanne 1.6.20

* Robot p6orab kohapeal:

0°/360°

e paremale 90 kraadi.
 vasakule 90 kraadi.

e paremale 180 kraad..
 vasakule 270 kraadi.

270°

* Iga pdodramise vahel on paus.

e Saavutada tuleb voimalikult
tapne tulemus.

e Kasutada tuleb glroandurit

07.08.2019 @
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