MY BLOCKS, KAPSELOIDUT
ALIOHJELMAT

Ohjelmoinnissa tarvitaan usein samanlaista
toimintoa ohjelman useassa eri kohdassa
(esim. viivanseuranta). Tekemaélla toiminnosta
MyBlock, aliohjelma, voidaan se suorittaa
useassa eri kohdassa ohjelmaa. Nain saastyy
tyota ja ohjelmakoodi lyhenee.
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Taman tehtavan pohjana kaytetaan
lineaarisen viivanseurannan ohjelmaa.

lhan ensiksi lisdtddn ohjelmaan
Tosi/epatosi muuttuja jolla silmukan
suoritus ja siten robotin kulku saadaan
keskeytettya oikealla hetkella.

Ulkoisina muuttujina: heijastuvan
valon maara (mustalla/valkoisella),
nopeus ja lopetus.

Talla kertaa viivaa seurataan seitseman

ajomoottorin tayden kierroksen verran, eli
noin metri.
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MyBlock:in tekeminen on EV3-G:lla
monivaiheista. Nykyaan toimilohkoa
pystyy sentdan editoimaan viela
jalkikateenkin.

Onneksi MyBlock:in tekeminen on
muissa ohjelmointiymparistoissa
helpompaa.
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1. Tehdaan ohjelmaan silmukan keskeytysta koskeva muutos. 2. Valitaan toimilohkot
jotka halutaan sisallyttda MyBlock:iin. 3. Avataan MyBlock Builder tydopoydan ylavalikon
Tools-valikosta. 4. Valitaan kuvaava ikoni (ratti) ja lisatadn kuvakkeeseen viela riittava

maara parametrien paikkoja.

My Block Builder

Click the button to add or edit parameters. °

Name: |Viivanseuranta | Description: |Muuttujina heijastuvan valon maara
(mustalla/valkoisella), nopeus ja
v

lanetie |
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My Block Builder

Name: [Viivanseuranta

Description:

My Block Icons Parameter Setup GG lS g (o115

SyoOtetaan kaikille parametreille tiedot ja valitaan niille ikonit.
Kun kaikki tiedot on syo6tetty, paina Finish.

Click the button to add or edit parameters. °

(mustalla/valkoisella), nopeus ja
lnnetid |

Muuttujina heijastuvan valon maara

Name: (Kierroksia

i

Parameter Type: % z)nil;zt
Data Type: [ Number '}

Default Value: [1

—

Min: E] Max:

Parameter Style:

I
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Esimerkkiohjelma:

Nyt sinulla on ty6p6ydan ”jakoavain”-vélilendelld ja alavalikon vaaleansinisessa
kansiossa uusi MyBlock nimelta Viivanseuranta. Tata toimilohkoa voi nyt kayttaa
toisten toimilohkojen tapaan.

Tama toimilohko seuraa viivan oikeaa reunaa.

Seuraavaksi voit kokeilla miten tehdaan MyBlock Viivanseuranta V, joka seuraa
vilvan vasenta reunaa.

JOS haluat muuttaa tekemaasi MyBlock:ia, tuplaklikkaa sen kuvaketta. Jos haluat
muuttaa vain parametrointia, klikkaa kuvakkeen vasemman ylanurkan
hammasratasta (Save Project).
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7 Viivanseuranta X | 3 Program 2 X ||+
\Pfﬂ]/ect Title: LProject ]
1 PROJECT PICTURE 2

EV3:ssa voit kayttaa
tekemiasi MyBlock:keja
kaikissa ohjelmissasi.

Avaa jakoavainvalikko ja My
Blocks.

Klikkaa Blokin nimi siniseksi,

EXport -> Import () Daisy-Chain Mode
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Tama toimilohko seuraa viivan oikeaa
reunaa.

Seuraavaksi voit kokeilla miten tehdaan
MyBlock Viivanseuranta V, joka seuraa
QD)1 o - vt e s viivan vasenta reunaa.

define Viivanseuranta Musta Valkoinen Nopeus Matka

@ set movement speed to | Nopeus %

Kaikkia parametreja ei tarvitse kirjoittaa
uudestaan ohjelmaan kun Viivanseu-
ranta-MyBlock:ia kdytetddn seuraavan
kerran. Matka on naista sellainen
etappikohtainen muuttuja jota voi
ajatella tarkistettavan joka kerta.

EXowe
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Spike Primen kaskyvalikkoa pitaa tassa vaiheessa _

taydentaa. .

1. Klikkaa tyopoydan vasemmassa alakulmassa AR Lisaa sensore
olevaa lisdtoimilohkojen kuvaketta.

2. Valitse Lisaa moottoreita, Lisaa liiketta ja Lisaa ® @ o YR
sensoreita. LISAA LIKE... :

3. Sulje ikkuna ruksista

Spiken kulkemaa matkaa mitattaessa on otettava 2
huomioon moottorin pyorimissuunta. C-moottori : SPIKE™ Prime

pyorii vastapaivaan ja astelukema laukkaa miinus-

suuntaan.

D-moottori pyorii myotapaivaan ja sen astelukema on

kasvava.

Mitataan kuljettu matka D-moottorin pyorimisesta. W IA
ROBOTIORTS RY
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Tama toimilohko seuraa viivan oikeaa
reunaa.

T p— Seuraavaksi voit kokeilla miten tehdaén
MyBlock Viivanseuranta_V, joka seuraa
viivan vasenta reunaa.

maarittele  Viivanseuranta Musta Valkoinen Nopeus Matka

toista kunnes @ Potin D v suhteelinensiainti > (Matia) - €
aseta Vahvistuskerroin « arvoon@

@ aseta likenopeus ~ Nopeus  %:iin

@ kaynnista liike ohjauksella @ A -« hejjastunutvalo - | Musta + | Valkoinen lo * | Vahvistuskerroin

| Kaikkia parametreja ei tarvitse kirjoittaa
T« uudestaan ohjelmaan kun Viivanseu-

ranta-MyBlock:ia kdytetddn seuraavan

kerran. Matka on naista sellainen

Vatkonen + _ arvoon (@) etappikohtainen muuttuja jota voi

ajatella tarkistettavan joka kerta.

Viivanseuranta ' Musta = | Valkoinen | Nopeus | Matka ,\T\\KKA’
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Tama toimilohko seuraa viivan oikeaa reunaa.

A B C D F i Seuraavaksi voit kokeilla miten tehdéan MyBlock
2 A 10 340°

170° 30 Viivanseuranta_V, joka seuraa viivan vasenta reunaa.

from spike import PrimeHub, ColorSensor, MotorPair, Motor

from math import *

hub = PrimeHub() # Alustetaan

moottorit = MotorPair ("C",°D")

motor = Motor("D") # D pyorii myotdpaivaan -> lukema kasvaa robotin kulkiessa
varianturi = ColorSensor("A")
vahvistuskerroin = 1.5

musta = 20

valkoinen = 80

10 nopeus = 23

Kaikkia parametreja ei tarvitse kirjoittaa uudestaan
ohjelmaan kun Viivanseuranta-MyBlock:ia kdytetaan
seuraavan kerran. Matka on ndistéa sellainen etappi-
kohtainen muuttuja jota voi ajatella tarkistettavan joka

OO ~NOUIPAWNPEF

11 kerta.

12 def viivanseuranta(): # Tehdaan aliohjelma nimeltd Viivanseuranta

13 motor.set_degrees_counted(0) # Nollataan laskuri

14 while motor.get_degrees_counted() < (matka * 360):

15 # Ohjaus = (heijastunut valo -((musta + valkoinen)/2))* vahvistuskerroin
16 valo = varianturi.get_reflected_light()

17 ohjaus = trunc((valo - ((musta + valkoinen)/2)) * vahvistuskerroin)

18 moottorit.start(ohjaus, nopeus)

19

20 # Ohjelma
21 matka = 7 # Kuljettava matka vastaa seitsemdd ajomoottorin pyorahdysta

22 viivanseuranta() - s

23 moottorit.stop() ~ )
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