Robotica

Workshop 1 en 2
Spike - Coaches
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Workshop 1

1 Leerdoelen
1.1 Hoofddoel

Ik weet wat een programmeeromgeving is en ik kan zo'n programma gebruiken om een robot te pro-
grammeren.

1.2 Subdoelen
e lkleerde basisbeginselen van programmeren en kan deze toepassen om problemen op te lossen.

e lkkan (eenvoudig) programmeren met het scratch programma en dit programma naar de robot
downloaden.
e Ik weet wat sequentieel (stap voor stap) programmeren is en kan dit uitleggen.

2 Basis instructies

2.1 Verbinden
1. Start de computer op

2. Start het programma SPIKE

3. Selecteer onder het kopje ‘Recent projects’ de knop [+ New Project]

4. Links bovenin staat nu een tab ‘Project 1'. Selecteer de 3 puntjes om het project een eigen naam te
geven.

Project 1 r X

REMAME PROJECT...

5. Druk op de knop om de ‘Hub’ aan te zetten.
6.

Wacht totdat de ‘Hub’ helemaal is opgestart.

7. Druk op de knop [Connect]. Connect

Zoek en selecteer het nummer dat op de ‘Hub’ is geplakt.

Zodra de verbinding is gemaakt verandert het pictogram naar de witte kleur

en blauw randje.
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2.2 Knoppen
De ‘Hub' heeft 5 knoppen, zie het figuur hieronder:

H 4—)/‘

l

et/

In het basismenu hebben de knoppen de volgende functies:

1. Bluetooth connectie knop

2. Linker (Left) knop

3. (Her)Start/stop programma knop
4. Rechter (Right) knop

5. Bumper (F-knop)

De knoppen 1 t/m 5 kunnen worden gebruikt voor allerlei opdrachten in het programma. Waarbij knop
3 gebruikt wordt om het programma te (her)starten/stoppen.
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2.3 Maak een programma
Zorg ervoor dat de *Hub’ (het programmeerbare deel) opstart met een knipoog!
Gebruik de volgende stappen:

1. Selecteerin de linker kolom ‘LIGHT’ (1) en sleep ‘[M1] turn on [SMILE]’ (2) onder het blokje ‘when
program starts’ (3).

A B c D (o) F ¢
v 193 229° 10 200cm OM

MOTORS

MOVEMENT

o FEX-

LIGHT

% turn off pixels
e L%

2. Maak een smiley die knipoogt.

\( ‘ mm1m§EﬁEJ

3. Rechtsonder staan 3 knoppen:

e  Dedownload vs streaming knop (4) moet altijd op ‘o’ staan. O
e  Destop-knop (5) die stopt het programma.
e  De play-knop (6) start het project direct na het downloaden.
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3 Sequentieel programmeren

3.1 Laat de robot rijden: Vooruit of achteruit
Start een nieuw project en geef het een naam.

1.

Pak en sleep het ‘when [left] Button [pressed]’-blok naar de werkruimte. Deze is te vinden bij de
‘Events’.
- .",__7 &

When) m@]

-

EVENTS

CONTROL “Sgg

Maak onderstaand programma af en download het naar de ‘Hub'.

B T
N inen pogrEmstarss N nenIN TS ion W biessed gnts 'Eﬂﬁﬂil[@m@il ”

@ move for o rotations = @ move for e fofations »

-
wher)

@ sel movement speed to @ %o
% WA Ready for action!

Omeschrijf wat de wagen doet na het indrukken van de:

a) ‘Left’-knop
b) ‘Right’-knop

Welke afstand heeft de wagen afgelegd nadat de wielen 2 rotaties/omwentelingen hebben ge-
maakt? Meet dit op met een liniaal en schrijf dit op een los blaadje.
Bereken de afstand van 1 rotatie: :

Gemeten af stand van 2 rotaties [cm]
2

Afstand 1 rotatie [cm] =
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a) Schrijf de afstand (L) tussen A en B op het blaadje.
b) Bereken het aantal rotaties dat je moet invullen om vanuit de parkeerplaats bij de bocht aan

te komen
Afstand L [cm]

Afstand 1 rotatie [cm]

Aantal rotaties =

7. Vul de berekende waarde in op de computer, download het programma naar de ‘Hub’ en controleer
of de wagen stopt op de plek waar hij naar links moet draaien.

3.2 Linksom of rechtsom
Maak onderstaand programma en download naar de ‘Hub'.

o

SWneniprogiamiSans) J. \ﬂ'ﬁﬁil[i-u l@ﬁﬂaﬁ!lm l

@ WU Ready for actiont

@ selmovement speed o m %
@ move Tor e rotations =

@ set movement speed 1o m %
@ move for o rotations =

1. Omschrijf wat de wagen doet na het indrukken van de:

a) ‘Left’-knop:
b) ‘Right’-knop:

2. Hoever draait de wagen als je '0.867' rotatie invult?
3. Hoever draait de wagen als je ‘0.433’ rotatie invult?

Verander deze waarden met kleine stapjes om de draaiing van de wagen preciezer te maken.
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3.3 Bestuur de wagen door het parcours

Zet de wagen op de parkeerplaats. Gebruik de knoppen op de *Hub’ (left, right en de F-knop) om de
hooibalen naar de koeien in het groene vlak te schuiven. Voorkom dat je de wagen moet oppakken om
hem in de goede richting te zetten.

el N WO o B ‘ - B - ——

@ A w setspeedto @ % ® A~ startmotor <) » @ Be statmotor (e

@ B+ setspeedto @ %

® A »  stop motor @ B » stop motor

3.4 Programmeer de wagen door het parcours

In de vorige opdracht was er voor iedere beweging van de wagen een actie met de knop van jou nodig.
Dat is niet het doel van een robot, want die moet het helemaal ‘zelf’ kunnen doen. De opdrachten die
nodig zijn om in alle richtingen te kunnen rijden ken je nu. Zet de opdrachten zo achter elkaar dat je een
compleet programma krijgt.

De wagen moet het hele parcours afleggen nadat jij één keer op een besturingsknop hebt gedrukt. Hij
moet starten vanaf de parkeerplaats. De wagen stopt als de koeien aan de rechterzijde van de muur zijn
gevoerd™* en een klein stukje achteruit is gereden.

* De hooibalen liggen zo dicht mogelijk voor de koeien in het groene vak.

Download het programma naar de ‘Hub’ en test het programma. Is het gelukt?

3.5 Uitloopopdracht: Voer ook de andere koeien
Breidt het programma verder uit dat ook de koeien aan de linkerzijde van de muur worden gevoerd.

Download het programma naar de ‘Hub’ en test het programma. Is het gelukt?
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Workshop 2
1 Terugblik

Weet je nog wat we de vorige keer hebben gedaan. Dit waren toen de leerdoelen:

1.1 Hoofddoel
Ik weet wat een programmeeromgeving is en ik kan zo’n programma gebruiken om een robot te pro-
grammeren.

1.2 Subdoelen

e lkleerde basisbeginselen van programmeren en kan deze toepassen om problemen op te lossen.

e lkkan (eenvoudig) programmeren met het scratch programma en dit programma naar de robot
downloaden.

e |kweet wat sequentieel (stap voor stap) programmeren is en kan dit vitleggen.

2 Leerdoelen

2.1 Hoofddoel
Ik weet dat er verschillende sensoren op een robot (kunnen) zitten en
kan vitleggen waarvoor ze gebruikt (kunnen) worden.

2.2 Subdoelen

e lkkan de robot laten stoppen door gebruik te maken van de af-
standssensor.
e Ik kan een programma schrijven waarin een herhalings- of contro-

leloop wordt gebruikt.
e Ik kan fouten ontdekken in algoritmes door logisch te redeneren en kan deze uit het algoritme ha-
len (debugging)
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3 Opdrachten
3.1 Botssensor

.&BCDF<

Opdracht

Op de robot is een botssensor gebouwd. Je herkent hem aan het icoontje in het rode vakje. Gebruik
deze om de robot tegen de muur te parkeren. Gebruik deze blokken:

o4
Oplossing

@ stop/maving

Uitbreiding

e Na het aanraken van de muur een stukje naar achter rijden.
Oplossing

@ set movement speed to @ %
@ start moving (e Y

e Derobot omdraaien.
Oplossing

@ set movement speed to @ %

@ start moving

Sl wrm \:@

F« lis piessed = 2 3

@ ne=l straight: 0 Turm rofations =
@ move Wl for@ rotations =

e Kanje hier nogiets leuks mee bedenken?
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3.2 De afstandssensor

ABCDF(

Op de robot is een afstandssensor gebouwd. Je herkent hem aan het icoontje in het rode vakje. Zie je
dat de afstand verandert als je de robot beweegt?

Opdracht

Gebruik de afstandssensor om de robot vlak voor de muur te laten stoppen. Gebruik deze blokken:

@ start moving

Oplossing

| 3 ‘ Wnen|pogamistars|
@ set movement speed 1o @ %%
@ start moving

\WETIE i) D » Jis | clesenthant= o cmi= |7

@ stopimaving

Uitbreiding
Probeer nu onderstaande opdrachten. Let op: Je hebt hiervoor andere blokken nodig.

e Laatderobot rustiger laten rijden als de muur dichterbij komt.
Oplossing

@ SeEt movement speed to @ o
@ start moving

AWartimniil D » lisi | closenthan = @ cm e |2
@ set movement speedio o %
@ startmoving el

waiiLntil D » lisifclosenthan's o cmw 2

@ stop moving
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P iEn blooEmiStars

@) set movement speed 1o @ %
@ start maving

e Laat derobot omdraaien aan het eind
van de parkeeractie.
Oplossing

WLt O D » Jis\ closerthans @ CITI * 2

@ Sefmovementspecaio e o5
@ startimaoving el
vtttk 00| D v lis [cioserthanie (@) cn's | 2

@ stop/moving
@ o=l left: -100 M@l 0.433 rotations =

e Laatde robot 2 rotaties achteruit rijden wanneer je je hand dichter bij de afstandsensor houdt.
Oplossing

}' when pregamsials

@ set movement speed to @ %

OIEVED

Ae 5 closerthan = @ % w 2 ihen

@ move! il for e olatons =

e Laat de robot werken als een stofzuigrobot.
Oplossingen

} whenprogramistans
b WWhENIprogramistaniss

TOIEVED

set movement speed to %o
J pee

O EET

I; D » Jisiclosepthanis 0 cm = 2 Sihen

selmovement speed to @ %0
D v lis farnerinanie (@) lemie 20 Finen

SeEqdne e straight 0 sefimovement speed to m o
move WEiasslivy ' for rotations = i E D » Jis) closenthanis o cmiw 28 Bihen

@ starkmeving

Else

@ mave fan rotations =
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3.3. Kleurensensor

!i hlﬁbr Btﬁb E E! D) Flo]

Gebruik de kleurensensor om de robot te besturen. Je herkent hem aan het
icoontje in het rode vakje.

Opdracht

Er zijn vier kleuren papierstroken (rood, blauw, geel en zwart) en het groene
deel op de ondergrond. Zorg dat de robot de kleurnaam ‘zegt’ die de kleuren-
sensor herkent. Gebruik onderstaande blokken

. !
} i . then) 1 set volume to @ % play sound. Green »  unfildone
@ o )2

L\_ . | -

- -
e l

= \ IS|colon (
= S

Met de volgende stappen maak je je eigen geluidsopname met de kleurnaam.

1. Selecteer de knop [Cat Meow 1] (1) — =

en [record...] (2)

v Cat Meow 1

add sound...

SRS 2. Druk op de opnameknop (3) (eg

dit ds...
edit sounds en spreek de gewenste kleur

n.

Sound X

3. Schuif de verticale lijnen (4) zo dat het
- gehele woord te horen is en druk op de
knop [EDIT] (5).

Sound

Recordingl :

Rename sound X

4. Druk op de 3 puntjes (6), type de

RE-RECORD EDIT SAVE Green

kleurnaam in (7) en druk op de knop
[SAVE] (8).

CANCEL SAVE

5. Je kan nu de kleurnaam selecteren!

startsound. Cat Meow 1 »

v Cat Meow 1

Green

add sound. ..

record...

edit sounds__. CRAFT YOUR CURIOSITY




Oplossing

@ C » Jiscolon|

playisound. Red « ‘untilidone

P WheEn|programistans

seivelumeto @

IOIEVER

@ C » liscolon |' w) 2 Sihen

— playsound. Yellow = [untildone

play sound. Green « funtilidone

@ C w liscolon| .
playsound Blue - ‘untilidone

playsound| Black «» [untildone

Uitbreiding

Gebruik de papierstroken om over de plattegrond te rijden. Volg dit stappenplan om de robot te laten
rijden:

e Zorg dat het programma start met de ‘left-’ of de ‘right-" knop.
e Gebruik de volgende kleuren en acties:

Kleur Actie Block

Rij vooruit met 50% snelheid @ C « liscolon | -:_:Z- 7

Draai 9o graden rechtsom en rij
909 ) @ Cw Jiscoloid w2

van de kleur af

Draai 9o graden linksom en rij -
- E
van de kleur af @ € I3 bolar .

Verlaag de snelheid naar 10% @ C « iz color a i

Rij van de kleur rood af en stop

e Na elke stop moet je de robot weer opnieuw starten met dezelfde ‘left-' of ‘right’ knop, zonder de
robot te verplaatsen.
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Hoe rij je van de kleur af na detectie?

waittntilk not €[O)1] A v liscoor{ )2

Gebruik deze blokken:

[Epeaduntl

i | (R | B pesssl « @ stop moving

Aw liscobr(  w]? @ move (L) o EFE | rotations +

@ set movement speed to @ % w @ mave: Tar rofations = @ start moving
Oplossing

e  Zorg dat het programma start met de ‘left-’ of de ‘right-’ knop.

e  Gebruik de volgende codeblokken bij de bijbehorende kleuren

Kleur Actie

Rij vooruit met 50%

snelheid @ start moving
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Kleur Actie

Draai 9o graden
rechtsom en rij van
de kleur af

Draai 9o graden
linksom en rij van de
kleur af

@

Verlaag de snelheid

Geel
naar 10%

Y ...
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Kleur Actie Block

Rij van de kleur rood
af en stop

Rood

e Na elke stop moet je de robot weer opnieuw starten met dezelfde ‘left-' of ‘right’ knop, zonder de
robot te verplaatsen.

E whenil e Buton N pressed s

repeatinil

@ A » liscolon I:II
set movement speed to @ %

start moving | R LED W]

@ A » liscolor e 7 Sthen
set movement speed o @ % ’ @
ST == cht set movement speed o @ %

&)
@ MOVE for: rofations =
@ Aw lis ::uln)r. 2 Sthen

A« lizicolor]l - 7 Siten

@ startimoving| REieT il
Watunlk  not @ A » | is/color - | 7
= right 100 B[icel 0.433 rotations = il

el movement speed to @ %

CiEh gy el siraight: 0
setmovement speedio %
watunilf not @ A » izcolor . 2 @ @

Wart unti  not @ A » Jiscolon]

@ =iop moeving
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Aantekeningen
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