OHJELMAN SUORITUSAIKA

Suorituskykyista robottia rakennettaessa on
hyvé tuntea miten nopeasti sen aly toimii.
Ohjelman suoritusajalla on iso merkitys kun
tarkastellaan robotin toimintaa.
Yksinkertaiseksi esimerkiksi tasta kay kysymys:
millaisella nopeudella robotti voi ajaa jos sen
pitda ehtid havaita reittinsa kanssa ristedva
musta viiva (johon pysahtyd)? Joka kerta!
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OHJELMAN SUORITUSAIKA

TEHTAVA

Kayta tarkasteltavana ohjelman osana
jo ehdollisen toiminnon yhteydessa
tutuksi tullutta yksinkertaisen
vilvanseurannan silmukkaa.

Kaynnista ohjelman alussa ajastin.

Lisd& ohjelmaan muuttuja nimelta
laskuri, jonka arvoa kasvaa yhdella
aina kun silmukka on suoritettu.

Ohjelmoi robotti suorittamaan tarkas-
teltavaa silmukkaa 10 sekunnin ajan.

Laske: suorituskerrat / aika = tulos.

Esité lopuksi tulos ohjainyksikon
nayttoruudulla.

24. heindkuuta 2022

Tuloksia, montako kertaa sekunnissa
robotti suoritti vilvanseurannan
siimukan:

- EV3-G 590 kertaa
- EV3 Clasroom 590 kertaa
- Spike Scratch 130 kertaa
- Spike Python 210 kertaa

(Isompi luku on parempi)

Muista ettd mitd enemman komentoja
suoritetaan yhden ohjelmakierron
alkana, sitd hitaammin ohjelma pyarii.

Y
m R
> 3

© Robotiikka- ja tiedekasvatus ry | Pekka Pihola



OHJELMAN SUORITUSAIKA
Meawaon  EV3-G —

Laskuri -muuttujan
arvoksi kirjoitetaan
silmukan jokaisella
kierroksella montako
kertaa silmukka on
suoritettu.
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I education EV3 Clasroom

clear display

Vihje: Viestia voi kayttaa myos
nain kun halutaan jakaa ohjelma
naytolla kahteen sarakkeeseen.
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Meducation  Spike Scratch
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nollaa ajastin
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Qi D Vihje: Viestid voi kéyttaa myds
@ Kaynnista liike ohjaukselia nain kun halutaan jakaa ohjelma
naytolla kahteen sarakkeeseen.
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@ kaynnista liike ohjauksella
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OHJELMAN SUORITUSAIKA

[ education Spike Python
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# Ladataan kirjastot

from spike import PrimeHub, ColorSensor, MotorPair, LightMatrix
from spike.control import wait_for_seconds, Timer
# Tehddan alustukset

hub = PrimeHub()

moottorit = MotorPair(°C","D")

varianturi = ColorSensor("A")

timer = Timer()

laskuri = 0

10 kesto = timer.now()

11 # Ohjelma

12 while kesto < 10:
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13 vari = varianturi.get_color() # Mitataan vari

14 it vari == “white’: # Jos ehto tayttyy

15 moottorit.start(60,30) # Robotti kaartaa oikealle

16 else: # Muussa tapauksessa

17 moottorit.start(-60,30) # Robotti kaartaa vasemmalle

18 laskuri = laskuri + 1

19 kesto = timer.now()

20 tulos = laskuri / kesto

21 hub.light_matrix.write(tulos) ’\(“Q&hrJA
22 wait_for_seconds(1) ROBCV{L\S ¥ A;\'/US RY
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