ﬁ— YKSITTAINEN MOOTTORI
KA- 3R

Yksittaisid moottoreita kaytetdan LEGO-

roboteissa yleisesti apulaitteiden yhteydessa.

education

EV3-G EV3 Clasroom Spike Scratch Spike Python
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YKSITTAINEN MOOTTORI

TEHTAVA

Robotin apulaitteita kdytettdessa on
niiden tarkalla asennolla usein
merkitysta. Vaindettaessa esimerkiksi
kilpailutilanteessa kiireella apulaitteita
niiden asennon tarkka kohdistaminen
voi olla haastavaa.

Koska robotti pystyy kohdistamaan
apulaitteen asennon aina taydellisesti,
kannattaa tdma tyo antaa sen
tehtavaksi.

1. Robotti kaantaa vartta kiintean
rakenteen suuntaan niin pitkaan
ettd se varmasti osuu tahan.

2. Robotti kaantaa varren
vaakasuoraan rauhallisella
nopeudella.
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YKSITTAINEN MOOTTORI

) educaticlr EV3 _G

Esimerkkiohjelma:

EV3-G ohjelmoinnissa yksittaisia moottoreita ohjelmoitaessa pitaa
muistaa valita oikean kokoisen moottorin toimilohko (Medium / Large).
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E YKSITTAINEN MOOTTORI

2] education EV3 Clasroom

Komennot: EV3 Clasroom ohjelmoinnissa

moottorit pitda nimeta ja osin

run  clockwise v for () rotations + parametroida ennen kuin niita
kaytetdaan ohjelmassa.

Esimerkkiohjelma:
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YKSITTAINEN MOOTTORI

[ ecucation Spike Scratch

Spike Prime opetusrobotin
rakenne kaipaa pienta
hienosaatoa, jotta se voisi vastata
parhaalla mahdollisella tavalla
taman tehtavan haasteeseen.

Mekaanisen liukukytkimen
(kaksipuolisen) rakenne kay ilmi
oheisesta kuvasta. ’
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YKSITTAINEN MOOTTORI

[ education Spike Scratch

Komennot:

kayta (M » o kiemosta »

Tehtavan haaste on toistojen
tarkkuus. Spiken kohdalla alustan
kayttaminen kiintean4 vasteena

Kkaanna  iyhinta reitia v asentoon () osoittautui hyvaksi ratkaisuksi.

Kkaynnista mootiori (¥ » Esimerkkiohjelma:

pysayta moottori

aseta nopeus (@) %in

A -« asento

|

aseta nopeus (@) %:iin

kaynnista moottori ) w

Suppeammalakin kaskykannalla S s

parjaa. Matkan mittaamisen ja

jarrun puutteet tulevat silti esille aseta nopeus (@) sin

myQs yksittaisien moottorien s O v @ aseta~ CE A
yhteydessa. RoBOT“sf,ﬁus RY
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[ education Spike Python

Komennot:

Q Tietokanta

Yksittaiset moottorit

Jotta voit kdyttaa moottoreita, ne on
alustettava.

Esimerkki

from spike import Motor

# Alusta moottori.

motor = Motor('aA')

YKSITTAINEN MOOTTORI

Teiminneot Tapahtumat
run_to_ position() was__interrupted()
run__to_ degrees_ counted() was__stalled()
Fas
run__for__degrees() Asetukset
run__for__rotations() set_degrees_ counted()
[ run_for__seconds() set__default__speed()

start() set_stop__action()

stop() set_ stall__detection()

Seuraavat ovat teimintoja, jotka on linkitetty

keskikokoiseen SPIKE-moottoriin ja isoon

SPIKE-moottoriin.

start__at__power()
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€ YKSITTAINEN MOOTTORI
[ education Spike Python

A B c D F y

170° 3" 340°

# Ladataan tarvittavat SpikePython-kirjastot
from spike import Motor

# Tehdaan tarvittavat alustukset

moottori = Motor("F%)

# Pyoritetdan moottoria puoli sekuntia vastapaivaan nopeudella 50 %
moottori.run_for _seconds(0.5,-50)

# Pyoritetdan moottoria 35 astetta myotapaivaan nopeudella 15 %
moottori.run_for_degrees(35,15)
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