LICAO DE
PROGRAMACAO
INTERMEDIARIA

My Block Virar_Grau.

Por Droids Robotics.

Let's Learn Togefrher




OBJETIVOS DA LICAO.

1. Criar um My Block util.

2. Aprender afazer um My Block que tera entradas baseadas nas
medidas com um transferidor.

3. Fazer um My Block Virar_Graus.

Pré-requisitos: Curva, My Blocks com Entradas e Saidas, Fio de
Dados, Blocos Matematicos, Port View.
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GRAUS DE ROTACAO VS GRAUS
DO TRANSFERIDOR.

n=-

Uma curva de 45 graus feita pelo robo Vocé pode usar o EV3
pode ser medida com um transferidor. para medir quanto a sua
N6s chamamos isso de “graus do roda gira. NOs
transferidor”. chamamos isso de

“graus de rotacao”.

Igual ao Mover_CM, vocé também pode criar um My Block para
curvas. No Mover_CM, nés tivemos que descobrir quantas rotacdes da
roda seriam necessarias para 1 CM.

Para fazer um My Block Virar_Graus, vocé tem que descobrir quantas
rotacdes o sensor do motor gira um grau no transferidor,
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VIRAR CURVAS EM TRES
PASSOS FACEIS.

PASSO 1: Quantos graus o rob0 vira para todo 1 grau do
transferidor?

PASSO 1A: Medida do sensor de rotacao.

PASSO 1B: Programe o rob0 para virar 1 grau do
transferidor.

PASSO 2: Adicione um Bloco Matematico para converter graus do
transferidor para graus de rotacao.

PASSO 3: Crie um My Block “Virar_Graus’com duas entradas (forca
e graus).
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PASSO 1A: MEDINDO O SENSOR
DE ROTACAO.

Calcule quantos graus de rotacdo ha em 1 grau do transferidor.

* Va no Port View e escolha o sensor de rotacao do seu sensor.

« Segure uma roda no lugar e gire s6 a outra roda (Curva Pivd). Gire o
robo qualquer quantidade de graus que vocé escolher. Tenha certeza
de que suas rodas nao escorreguem quando voceé for fazer isso.

* Veja a quantidade de graus do motor e divida pelo nUmero de graus
da curva do transferidor.

« Esse € o numero de graus em 1 grau do transferidor.

Um exemplo usado por Droid Bot.

* Rob0 girou 90 graus do transferidor.
« Usando Port View, o motor moveu 330 graus.
« 330 graus do motor/90 graus protractor = 3.7.
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PASSO 1B: VIRE O ROBO 1
GRAU.

O objebtivo desse programa e fazer o
robd girar 1 grau do transfendor.

3,7 & o numero de graus de rotac3o
gue gque o Droid Bot gira em 1 grau
do transfendor. Vocé tera que
personalizar i1sso baseando no seu
robd e usando o Passo 1A na licao
em PDF
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PASSO 2: CRIE UM GRAU DO
TRANSFERIDOR PARA O BLOCO
MATEMATICO QUE VAI PRO MOTOR.

O objetivo desse programa € converter Para
automaticamente os graus do transfernidor para graus transformar
de rotac3o (motor). ISS0 &m um

My Block, vocé
devera
selecionar os
dois blocos e
Ir para o "Meu
construtor de

bloco™.
MNos usamos o bloco O resultado do bloco
matematico para matematico val para a
multiplicar a guantidade de graus do
guantidade de graus bloco mover.

do transfendor
(colocado nele) pelos
graus pela gquantidade
de graus que ele gira a
cada 1 grau no
transfendori{entrada b).
3.7 € adequado para a
Droid Bot.
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PASSO 3A: CONFIGURE O MY

BLOCK.

 A. Selecione dois blocos e
va para o “Meu constructor
de bloco’.

* B. Crie duas entradas: uma
para graus e uma para
forca. Ambas as entradas
devem ser configuradas
como entradas numeéricas.

Veja a licao “My Blocks Overview
Passo A Passo Guia Visual Para
Criar Um My Block Com Entradas
E Saidas (Parametros).” se
precisar de ajuda para configurar
o My Block.
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My Block Builder

Click the button to add or edit paremeters. e

MName: |TurnDegreesRight

My Block Icons

Description: ‘

Mame: [Degrees

Parameter Type: % énuptlélut

Data Type: [ Number

Default Value: [9El'|

| Finish || cancel |




PASSO 3A: CONECTE A ENTRADA NO
SEU NOVO MY BLOCK.

C. Conecte as entradas do bloco cinza. Os graus na entrada no Bloco
Matematico. A forga vai para a entrada de for¢ca do Bloco Mover. O
resultado do Bloco Matematico € conectado na entrada de graus do
Bloco Mover.
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PASSO 3B: MY BLOCK
GIRAR_GRAU.

Repita o processo para fazer um My Block para as curvas da Direita e Esquerda. Vocé pode clicar
duas vezes no My Block para ver os componentes que ele tem dentro.

Cada My Block tem duas entradas: graus e forga.

- .I,h -
-'Q  Os

Esse My Block gira Esse My Block gira
o robd para a o robd para a
direita. esquerda.
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PASSO 3B: UMA OLHADINHA:
VIRAR_GRAUS DIREITO.

Esse programa e o Passo 2 convertido em um My Block com duas entradas
numericas: graus e forca.

2@ [Ppasiia b =gp

[0 | s (= MM =S [N YW W 2

Esse bloco converte Mos giramos o motor 3
graus do transfendor quantidade de graus que &
para os graus de calculada no bloco anterior.
rotacao (motor).
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PASSO 3B:

UMA OLHADINHA:

VIRAR_GRAUS ESQUERDO.

Esse programa € o Passo 2 convertido em um My Block com duas entradas
numercas: graus e forga. Ele fol convertido para fazer uma curva girando para a

esquerda.

£l
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Esse bloco converte Mos giramos o motor a
graus do transfendor quantidade de graus que &
para os graus de calculada no bloco antenior.

rotacdo (motor).




DISCUSSADO.

Por que um My Block “Virar_Grau” é util?

* Vocé pode medir as curvas usando um transferidor e colocar o
valor no seu bloco de curvas.

Mudar os valores das entradas em uma copia do “Virar_Grau”
afetara outra copia dele?

* Nao. Isso é exetamente o porqué do My Block ser util. Vocé pode
usar o mesmo bloco varias vezes, cada vez usando um numero
diferente para forca e centimetros (ou qualquer outro parametro
gue vocé adicionou).

Vocé pode alterar um My Block depois que ele é feito?

 Vocé pode mudar o contetudo, mas nao os blocos cinzas (entradas
e saidas). Se vocé precisar fazer mudancas nos parametros, Vvocé
deve refazer seu My Block.
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