MOOTTORIPARI

Moottoripari on laajasti kaytetty tapa ohjata
LEGO-robottien liikkumista.

Tassa aineistossa ohjelmointikielien eroihin
tutustutaan pienien esimerkkiohjelmien valityk-
selld. Ne on pyritty laatimaan niin etta robotti
toimisi suunnilleen samalla tavalla kaikilla ohjel-
mointikielilld, vaikka kaskykannoissa on eroja.
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L MOOTTORIPARI
TEHTAVA

1. Robotti ajaa yhden moottorin
kierroksen verran suoraan (®)
nopeudella 50 %, moottorit
jatetdan pyorimaan vapaasti

(Coast).
2. Robotti ajaa ynden moottorin ®

kierroksen verran nopeudella
30 %, kaartaen samalla
oikealle.

————————

3. Lopuksi laitetaan “kasijarru”

paalle (Break). é[] []é
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V"l MOOTTORIPARI
7] education EV3-G

EV3-G ohjelmoinnissa kaytetdan moottoriparin ohjaamiseen voidaan
kayttaa kahta hiukan erilaista toimilohkoa.

Moottorien nimeaminen ja komentojen parametrointi on esitetty alla.

Esimerkkiohjelma:
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E MOOTTORIPARI

I education EV3 Clasroom

Komennot: EV3 Clasroom ohjelmoinnissa
moottorit pitdd nimeta ja osin

&) move forvard + for @) rotations ~ parametroida ennen kuin niita

kaytetadn ohjelmassa.

Esimerkkiohjelma:

setmovementmotorsto Bv and C v

(N straight: 0
moveforo rotations « d@@%speed
st movng EREIDD = €@ % s

E A
24. heindkuuta 2022 © Robotiikka- ja tiedekasvatus ry | Pekka Pihola



L MOOTTORIPARI
Eewein  Spike Scratch

Komennot: Spike Scratch ohjelmoinnissa
moottorit pitdd nimeta ja osin
&) wu 1t - @ werosia - parametroida ennen kuin niita

@ kaynnista like suuntaan kéytetéan Ohjelmassa.

@ DO - Esimerkkiohjelma:
@ kaynnista liike ohjauksela —

@ pysayta liike
@ aseta likenopeus (€ %:iin

@ aseta likemoottorit porttiin  A+B

aseta 1 moottorin kiemroksi cm +  liikuttu
%

Spike:n moottoreissa on EV3:een
verrattuna absoluuttianturit,

mutta_ kulje:'tun matkan mittaus ja Roa&@%gg%
sahkoinen jarru puuttuvat. IEDEKASVAL

)
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\ MOOTTORIPARI
[ education Spike Python

Komennot: el Tecstars

Teiminnot

Q Tietokanta
ﬁ move()

Moottoriparit ~
MotorPair-clicita kaytetaan kahden start()
moottorin chjaamiseen samaan aikaan
vastakkaisiin suuntiin.
stop()

Jotta voit kayttaa MotorPair-koodia, kaksi

moottoria on alustettava.
move__tank()
Esimerkki

& start_ tank()

from spike import MotorPair

start__at__power()

start__tank__at_ power()

motor pair = MotorPair('B'; 'A')
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{ MOQOTTORIPARI
[ education Spike Python

A B c D F ,

170° 3" 340°

# Ladataan tarvittavat SpikePython-kirjastot
from spike import PrimeHub, MotorPair

# Tehdaan tarvittavat alustukset

hub = PrimeHub()

# Vasen moottori on kytketty porttiin *C" ja oikea moottori porttiin "D*
motor_pair = MotorPair("C","D")

motor_pair.set_stop_action(“coast®) # jatetaan moottorit pyorimaan vapaasti

©OCooO~NOoO Ul WNPEF

10 # Ohjelma

11 # Ajetaan yksi moottorin pyorahdys, molemmat moottorit nopeudella 50 %
12 motor_pair.move_tank (1,"rotations”,50,50)

13 # Ajetaan yksi moottorin pyorahdys kaartaen oikealle nopeudella 30 %
14 motor_pair.set_stop_action("brake®) # Aktivoidaan kasijarrun kaytto

15 motor_pair.move (1,"rotations”,25,30)
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