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Projekts “Dari pats — automasinas projekts” (3. Limenis)

Skolnieku daba lapa

Komanda: ......cceeevvevvneennenenenennenes



Mérkis: izveidot DIY automasinu, kas parvietojas dazados lenkos un/vai geometriskas formas

Nav nepiecieSams uzlabot savu DIY automasinu elektroinstalacijas vai konstrukcijas zina. Jums
vienkarsi jakoncentréjas uz programmeésanas dalu. Lai veicas un izbaudiet procesu!

Laiks programmesanai!

Atveriet mBlock un savienojiet to ar Arduino.
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Izméginiet zemak eso$o skriptu. Mainiet laika vertibas starp pagriezieniem pa labi / turn right un
Motors Forward blokiem un dokumentéjiet savus novérojumus zemak esosaja tabula.

(%]

Laiks (sekundes) 0.3 0.5 0.8 1.0 Cits......

Paredzamais
lenkis (gradi)

Padoms 1: ja nevarat novértét lenki, varat uzzimét uz papira DIY celu vai izmantojiet lentu, lai
izveidotu/attelotu celu uz gridas.

2. padoms: paturiet prata, ka dazadi apstakli (pieméram, virsmas berze) var ietekmét kustibu.
Eksperimentéjiet, izméginiet un fiksejiet arT klldas. JUs varat pierakstit savus novérojumus jauna
tabulas rinda.



Kura laika vértiba ir ideala, lai automasina veiktu 90 gradu pagriezienu (t.i., vertikalu lenki)?

Parbaudiet vértibas, kuras jlsu klasesbiedri atzina par optimalam (labakajam). Ka jas izskaidrojat
iespéjamas atskiribas?

DIY automasina parvietojas pa kvadratu:

MEéginasim ieprogrammét DIY automasinu, lai ta parvietotos péc noteiktam geometriskam formam
(pieméram, kvadratveida, trisstdra).

Pamatojoties uz iepriekSminéto skriptu un jisu novérojumiem, méginiet izdomat, ka izskatisies jauns
skripts, kas liktu automasinai DIY parvietoties pa kvadratu (forma ar ¢etram vienadam malam un
Cetriem vienadiem 90 gradu lenkiem). Apspriediet ar savas komandas biedriem iespéjamos
risinajumus un pierakstiet savas domas zemak. Paturiet prata, ka lidzstravas motori neatbalsta
lenkiska pagrieziena parametru, tapéc pagrieziena veikSanai ir jaizmanto laika parametrs kopa ar
blokésanas komandam.




Sis skripts (skatTt zemak) ir daléji strukturéts. Atrodiet blokus un ievietojiet tos pareiza seciba skriptu
apgabalj, lai izveidotu skriptu, kas lauj DIY automasinai parvietoties péc iespéjas tuvak laukumam.

Motors Forward

Piezimes:

e Lai to izdaritu, automasinai noteiktu laiku (t.i., 1 sekundi) japarvietojas ar nemainigu atrumu (t.i.,
200) un javeic pagrieziens 90 gradu lenki. ST procediira jaatkarto Eetras reizes un péc tam aptur
motori.

* Kad Arduino tiek palaists, automasina gaida 2 sekundes (lai sagatavotu savas pozicijas statusu).

Padomajiet par citam formam, kuras vélaties izveidot (trisstiiris, seSsturis utt.). Kadas skriptu
dalas, jasuprat, bitu jamaina? Uzrakstiet savu atbildi zemak:

DIY automasina parvietojas pa trisstari:



Tagad meéginasim vadit misu automasinu t3, lai ta abstrakti uzzimétu vienadmalu trijstira formu (tas
nozime, formu ar trim vienadam malam un trim vienadiem 120 gradu lenkiem).

Sis skripts (skatit zemak) ir dal&ji strukturéts. Atrodiet blokus un ievietojiet tos pareiza seciba skriptu
apgabalj, lai izveidotu skriptu, kas lautu DIY automasinai parvietoties péc iespéjas precizak trijstlrim.

when Arduino Uno starts up
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Motors Forward
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¢ Automasinai japarvietojas nemainiga atruma (t.i., 200) uz noteiktu laiku (t.i., 1 sekundi) un javeic
pagrieziens 120 gradu lenki. ST procediira jaatkarto tris reizes un péc tam jaaptur motoru darbiba.

Notes:

¢ Kad Arduino tiek palaists, automasina gaida 2 sekundes (lai sagatavotu savas pozicijas statusu).



PADOMI

Izmantojot mBlock sprite

JUs varat izmantot mBlock sprite ka iepaziSanas (starpposmu) posmu lenkiskas pagriesanas

koncepcijai.

a. Skripta izveide 90 gradu pagriezienam

move steps

tumn C* @ degrees

move steps

b. izveidojot skriptu kvadratam

move steps

tum @ degrees

move steps

move steps

turmn O @ degrees

move steps

tun C* @ degrees

tum C* @ degrees

Izmantojiet kustibu un pagrieziena blokus no
kustibu blokiem / Motion blocks (zilie bloki),
lai saliktu skriptu, kas liks parvietoties 100
solus, veikt 90 gradu pagriezienu un atkal
kustéties 100 solus. Pasreizéjais skripts var
b{t pirmais solis kvadratveida formas
veidosanai.

Sis skripts palidz saprast kvadratveida
formas konstrukcijas jédzienu, ievieSot
mBlock sprites bloka komandas. Lai
Cetras reizes péc kartas parvietotos par
100 soliem uz priekSuun pagrieztos pa 90
gradiem. JUs varat izvéléties atkartot
ieprieks minéto bloku cetras reizes,
izveidojot 8 rindu kodu, vai vienkarSot
proceddru, izmantojot vadibas bloku
“Atkartot” / Control block “Repeat”.

move steps

tum @ degrees




c. izveidojot skriptu vienadmalu trijstira ierakstiSanai

Programming blocks

Sis skripts palidz izprast trijstira
konstrukciju. Parvietoties 100 solus
uz priekSu un pagriezZoties par 120
gradiem, un atkartot tris (3) reizes.

This is an Arduino extension Event block that
executes the subsequent script when Arduino
board starts up.

This block sets the output of the selected PWM pin
to the specified value.

PWM signals can be used to control the speed of DC
motors. Pins 3, 5, 6, 9, 10, and 11 of Arduino Uno
can be used as PWM output. The range of values
varies from 0 to 255, where 0 indicates the duty
cycle of 0%, and 255 the duty cycle of 100%



OO set digital pino output as high v

Make a Block

define bBlock name

repeat e

define turm left

Right Motor Forward

Left motor OFF

Sets the output of the selected digital pin to low
(false) or high (true) level.

Click on Make a Block command to create a
procedure that contains a number of consecutive
commands (i.e. Move Forward).

Drag the needed function blocks and assemble
them under the hat block “define()” to set a new
procedure (i.e. all the needed functions to make
your Automobile move forward).

Use the created procedure (i.e Move Forward) into
the main code, under the Event hat block. When
the procedure runs, mBlock will run the blocks
below the corresponding Define block.

This is a repeat loop from the Control menu. The
commands/blocks that will be placed in the
“repeat construct” are repeated based on a
defined value of times.

Through this block, a number of consecutive
commands are assigned to the “turn left”
procedure, instructing the DIY automobile to turn
left (pivot).



Through this block, a number of consecutive
commands are assigned to the “turn right”
procedure, instructing the DIY automobile to turn

define turm right

right (pivot).
Left Motor Forward
Right Motor OFF
define spin left A number of consecutive commands are assigned

to “spin left” procedure, instructing the DIY
automobile to make a rather quick turn on the
left, by setting the right motor to move forward
Left Motor Backward and the left to move backwards.

Right Motor Forward

A number of consecutive commands are assigned
to “spin right” procedure, instructing the DIY

define spin right automobile to make a rather quick turn on the
right, by setting the left motor to move forwards
Left Motor Forward and the right to move backwards.

Right Motor Backward

PADOMI

Programmeésanas bloki

- - Sis ir Arduino paplasinajuma notikumu / Event
| ‘ bloks, kas izpilda nakamo skriptu, kad tiek palaista

o Arduino plate.

Sis bloks iestata izvélétds PWM kontaktu izvadi uz
noradito vertibu.

PWM signalus var izmantot, lai kontrolétu

lldzstravas motoru atrumu. Arduino Uno tapas 3, 5,
6,9, 10 un 11 var izmantot ka PWM izeju. Vértibu
diapazons svarstas no 0 l1dz 255, kur 0 norada 0%
darba ciklu un 255 - 100% darba ciklu.



lestata atlasitas digitala kontakta izvade uz

G@set digital pino output as high » . ) ) ] ~ .
zeméjumu (nepatiesu) vai augstu (patiesu) limeni.

Make a Block Noklik3kiniet uz lzveidot bloku, lai izveidotu
procediru, kas satur vairakas secigas komandas
(t.i., parvietot uz prieksu).

Velciet nepiecieSamos funkciju blokus un salieciet
tos zem cepures / Hat bloka “define ()”, lai iestatitu
jaunu proceddru (t.i., visas nepiecieSamas funkcijas,
lai jisu automasina virzitos uz prieksu).

define block name

Izmantojiet izveidoto proceddru (t.i., parvietot uz

prieksu) galvenaja koda, zem notikumu cepures /
Hat bloka. Kad procedira tiek izpildita, mBlock

izpildTs blokus zem atbilsto$a definésanas bloka.

Noklikskiniet uz lzveidot mainigo / Make a Variable
komandu, lai izveidotu mainigo, kas satur ultraskanas
sensora attaluma vertibu.

Make a Variable

Sis bloks nak no mainigo / Variables paletes un nosaka

mainigo “distance” uz noteiktu vértibu. So vértibu var
set  distance » tﬂ. "g e o
ievietot manuali vai saistit ar vértibam, kas sanemtas no

konkretiem sensoriem (t.i., ultraskanas sensora).

Sis bloks nak no sensora paletes
un nosaka, kur ir pievienoti
ultraskanas sensora Trigger un
Echo kontakti. Bloka atgrieSanas
vértiba ir skersla “attalums” /
distance centimetros.
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Sis bloks nak no Operators paletes un izpilda nakamo
skriptu, ja noradita parametra vértiba (t.i., attalums) ir

. < @ mazaka par manuali noradito vértibu (pieméram - 10 cm
attalums).

m Sis bloks nak no Operators paletes un noapalo

skaitli l1dz tuvakajam veselam skaitlim.

define turn left
Izmantojot o bloku, procedirai “pagriezties pa

kreisi” tiek pieskirtas vairakas secigas komandas,
uzdodot DIY automasinai griezties pa kreisi
Left motor QFF (pagrieziens).

Right Motor Forward

Izmantojot So bloku, procedirai “pagriezties pa
labi” tiek pieskirtas vairakas secigas komandas, kas

uzdod DIY automasinai griezties pa labi
Left Motor Forward (pagrieziens).

define turn right

Right Motor OFF

“Griezt pa labi” procedirai tiek pieskirtas vairakas
define spin right secigas komandas, uzdodot DIY automasinai veikt
diezgan atru pagriezienu labaja pusé, nosakot
kreiso motoru kustibai uz priekSu un labajai

Left Motor Forward kustibai atpakal.

Right Motor Backward

Sis ir atkarto$anas bloks no vadibas / Control
izvélnes. Komandas/bloki, kas tiks ievietoti
“atkartoSanas bloka”, tiek atkartoti, pamatojoties uz
noteiktu laiku vértibu.




Elektriskie komponenti

Saja tabuld ir uzskaititas visi galvenie elektriskie komponenti, kas nepiecie$ami, lai istenotu $o
projektu.

DC Motor

L298n driver

Arduino Sensor Shield

Shiclavs.

TXRX -+

12



ROBOSCIENTISTS PROJEKTS

Motivating secondary school students towards STEM careers through robotic artefact making

Robotikas artefaktu veido$ana vidusskolénu motivéSanai STEM karjeru izvélei

Erasmus+ KA2 2018-1PL01-KA201-051129

Autori

Chrysanthi Papasarantou (EDUMOTIVA), Konstantinos Salpasaranis (EDUMOTIVA), Rene Alimisl
(EDUMOTIVA)

Informacija

Sis zinojums ir sagatavots projekta ROBOSCIENTISTS ietvara. Ja ir izmantoti citi publicéti un
nepublicéti avoti, tie ir atzti.

Autortiesibas
© Copyright 2018 - 2021 the Roboscientists Consortium

All rights reserved.

Sis dokuments ir licencéts saskana ar Creative Commons Attribution- nekomercials-ShareAlike 4.0
starptautisko licenci.

Finanseéjums

Sis projekts ir finanséts ar Eiropas Komisijas atbalstu. Sis pazinojums atspogulo tikai autora uzskatus,
un Komisija nav atbildiga par jebkadu taja ietvertas informacijas izmantoSanu.

13



