NOPEUDEN RAMPITUS

Aina ei ole sopivaa viivaa tai gyroa kaytettavissa.
On kiire ja halutaan menna lujaa. Alusta voi olla
pOlyinen tai muuten liukas. Isoissa nopeuden-
muutoksissa esiintyy usein pyorien luistoa jonka
jalkeen suunta voi olla mita sattuu.

Téallaisissa tilanteissa kannattaa kayttaa nopeuden
rampitusta, alussa ja lopussa. Spike Scratch:ista
|6ytyy periaatteessa valmis ramppi-toimilohko
mutta muiden kanssa rampitus pitda koodata itse.
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L NOPEUDEN RAMPITUS
TEHTAVA

Opetellaan ohjelmoimaan lineaarinen
kithdytys, ajo reippaalla vauhdilla ja
hidastaminen jalleen lineaarisesti.

Chart Title

Huomioidaan samalla, etta robottien
moottorien lilkkeellelahtd edellyttaa
useimmiten vahintaan 8 % ohjetta.

Kaytetadn ramppien pituutena yhta e — -
moottorin pyorahdysta, 360 astetta.

Muuttujina matka, asteina, ja haluttu

huippunopeus.

Kerroin nopeudelle saadaan kaavasta:

Jos kuljettu matka < 360 astetta, nopeus = max/100*(kuljettu matka /4 ) + 8

Jos kuljettu matka > (matka - 360), nopeus = max/100*(90 - (kuljettu matka - (matka — 360))/4) + 8

Muussa tapauksessa nopeus = max/100 *90 + 8 x“'
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L NOPEUDEN RAMPITUS
TEHTAVA

Pelataan _robotti-golf:iajoko maaramitalla tai noin 1x2 m pelikentall4, jolle on
sijoiteltu joukko 8 — 20 cm kokoisia kohdeympyroitd. Robotti tydntaa edellaan
LEGO-palikan kohteeseen ja palaa takaisin.

Kokeillaan toistotarkkuutta ja esim. moneenko ympyraan robotti ehtii toimittamaan
palikan kahdessa minuutissa. Rampituksen kanssa ja ilman.
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Hmppunopeus kokonaismatka

Tast3 kohdasta aloitetaan jarruttaminen

NOPEUDEN RAMPITUS
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Esimerkkiohjelma: Tama esimerkkiohjelma
EV3:lla tehtyna vie téssa esityksessa tilaa kolme
sivua. Mutta MyBlokiksi pakattuna vain yhden
pienen kuvakkeen verran tilaa tvbpt')vdélla.

i E

» aﬁ‘ AL 1 -

Iao o ‘620
24. heinakuuta 2022

Rampitettu_ajo

© Robotiikka- ja tiedekasvatus ry | Pekka Pihola

: bE[Ji[iHJ LJ_r Q| ¢ =

Céa"l;

Muussa
tBpauksessa




NOPEUDEN RAMPITUS

EV3-G

a/100*b/4+d

Jos kuljettu matka > (matka - 360)
(Jarrutus)

Muussa tapauksessa
(Matka-ajo isolla nopeudella)
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K3yteti3n nopeusohjetta ja aikanaan ulos silmukasta
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NOPEUDEN RAMPITUS

74 education

EV3 Clasroom

- x
Jos kuljettu matka < 360 astetta, nopeus = max/100*(kuljettu matka /4 ) + 8

Jos kuljettu matka > (matka - 360), nopeus = max/100*(90 - (kuljettu matka - (matka - 360))/4) + 8
Muussa tapauksessa nopeus = max/100 *90 + 8
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repeat until @ B v degrees counted > | Matka

@ B v degreescounted < @ then

@ startmwing@at Max I@‘@- @ B v degrees counted - | Jarmutus lo +° % speed
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[ education Spike scratch 2.0.8 :n laajennustoimilohkoihin lukeutuva moottorin
Spike Scratch. ramppitoimilohko pystyy rampittamaan useampaakin moottoria

samanaikaisesti mutta ei eri suuntiin pydrivia (ajomoottorit).
- x
Asetaportin D « suhteelliseksi asennoksi o Jos kuljettu matka < 360 astetta, nopeus = max/100*(kuljettu matka / 4) + 8

Jos kuliettu matka > (matka - 360), nopeus = max/100"(90 - (kuliettu matka - (matka - 360))/4) + 8
Muussa tapauksessa nopeus = max/100 *90 + 8

aseta likemoottorit poritin C+D -

toista kunnes @ Portin D « suhteellinen sijainti > § Matka

jos @ Poin D v sunteelinen sijainti < (EZg) il
@ kaynnista IiiKe Max /@ - @ Portin D » suhteellinen sijainti /° + e %:n nopeudella

tai muuten

Jos ® Portin D « suhteellinen sijainti > FJamutus

@ kéynnisraliike Max Im S @ - ® Portin D « suhteellinen sijainti - | Jamutus !o 1 o %:n nopeudella
tai muuten

@ Kaynnista liike max) / @) - €) + @ %nnopeudeia
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NOPEUDEN RAMPITUS
[ education Spike Python

1  from spike import PrimeHub, MotorPair, Motor
2  from math import *

3

4 hub = PrimeHub()

5 ajomoottorit = MotorPair("C*,"D")

6 moottori = Motor(°D")

7 maksimi = 100

8 matka = 2000

9 jarrutus = matka - 360

10

11 moottori.set degrees _counted(0)
12 while moottori.get _degrees counted()<matka:

13 kuljettu = moottori.get degrees counted()

14 1T kuljettu<360:

15 ajomoottorit.start(0,floor(maksimi/100*(kuljettu/4)+8))

16 elif kuljettu>(jarrutus):

17 ajomoottorit.start(0,floor(maksimi/100*(90-(kuljettu-jarrutus)/4)+3))
18 else:

19 ajomoottorit.start(0,floor(maksimi/100*90+8))

20 ajomoottorit.stop()
21 # Jos kuljettu<360 astetta, nopeus=max/100*(kuljettu/4)+8

22 # Jos kuljettu>(jJarrutus), nopeus=max/100*(90-(kuljettu-(jarrutus))/4)+8 (—~\
23 # Muussa tapauksessa nopeus = max/100 *90 + 8 '\'\\KKA
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