Vytvorte blokovou funkci

Cile
* Vytvoite funkci s nazvem moveADistance s jednim parametrem, £x (cm). Funkce zptsobi, Ze se
StructureBOT posune o vzdalenost definovanou timto parametrem.

* Pouzijte svou funkci, aby se BOT pohyboval vpied a vzad.

Materialy a vybaveni

Cislo dilu Popis mn
0ZS
tvi
ME-7039 StructureBOT, sestaveno 1
PS-3232 /lcontrol.Node 1
Software pro sbér dat PASCO Capstone™

Obrazek 1. StructureBOT sestaveny s //control.Node

Postup

Zalozit
1. Sestavte StructureBOT, jak je popsano v ,,Sestaveni StructureBOT s pohonem 2 kol“.
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2. Nabijte //control.Node.

3. Ujistéte se, Ze je krokovy motor na levé stran€¢ BOT zapojen do portu A //control.Node a ze krokovy
motor na pravé strané¢ BOT je zapojen do portu B.

4. Ptipojte //control.Node k softwaru PASCO Capstone pies Bluetooth.

POZNAMKA:Pokyny tpkajici se softwarovych iiloh, jako je pripojeni bezdrdatovych zarizeni a pouzivani
Blockly, naleznete v nabidce Napovéda v PASCO Capstone.

Cast 1: Vytvoreni funkce

1. Na pracovni plose Blockly Code oteviete nabidku Funkce a vyberte funkci, abyste provedli néco, co
je uvedeno nize.
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2. Napiste ,,moveADistance misto ,,néco ud¢lat*.

3. Chcete-li pfidat vstup, vyberte ikonu ozubeného kola. Pfetahnéte nazev vstupu: x do bloku vstupt.
Poté do pole pro nazev vstupu zadejte ,,£x (cm)“. Chcete-li toto dialogové okno zavfit, znovu
vyberte ikonu ozubeného kola.

input name: —
inputs

\_input name:

BRG] moveADistance ST

POZNAMKA:Symbol + v ndzvu proménné pouzivame jako pripominku, Ze hodnota miize byt kladnd nebo
zdpornd. Cheete-li tento symbol viozit, miizete jej zkopirovat a viozit z tohoto dokumentu, pokud ctete na svém
zarizeni. V opacném pripadé se poradte se svym instruktorem, jak symbol vioZit.

4. V nabidce Proménné vytvoite nasledujici proménné:
° Priimér kola (cm)
o v (ot./s)
o podepsat

Vsimnéte si, Ze proménna £x (cm) jiz byla vytvotena v predchozim kroku.
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5. Do funkce moveADistance zadejte nasledujici kod:

ENOF =1 moveADistance KUluHE= 4 (=11))
-1 Wheel Diameter (cm) ~ KCHI 6.3
set (EORM to
‘\51 if ] “ix (cm) - |
do 4 sign + R0)
£5d +x (cm) ~ RCHM absolute ~ J +x (cm) + |

else ée( [ sign + RG)

| set stepper using units
i[+l; /lcontrol.Node -+ '
configure port A

rotate stepper through *
el - )8 Wheol Diameter (om) -

to max tspeed (rev/s) “sign v M x v |

with acceleration (rev/s?) BEES

configure port B 3
rotate stepper through -

angle (rev)

 Wheel Diameter (cm)

to max tspeed (revis) EEBD sign + |

with acceleration (rev/s?) f i 1:5]]

dVait for completion

6. Kliknéte pravym tla¢itkem (nebo vyberte a podrzte) funkci moveADistance a vyberte Collapse Block.

7. V bloku Notes zadejte vysvétleni, co funkce déla, a vlozte funkéni blok dovnitt
Poznamkyblok. Zadejte vychozi hodnotu 10 pro vzdalenost. Tim je funkce dokoncena.

This function moves the bot forward (+)

‘ " or backward (-) a distance x (cm).

moveADistance with:

+x (cm) | E9

.

to moveADistance with: +x (...
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8. Ulozte funkci jako soubor .pcbx, abyste ji mohli znovu pouzit, kdykoli ji budete potiebovat:
a. Vyberte tlacitko Exportovat kod.
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b. Ulozte kdd jako moveADistance.pcbx na misto, kde mate pfistup k nému a dalsim
funkcim, které si ulozite v budoucnu.
Cast 2: Otevieni funkce a jeji pouziti v kédu

1. Oteviete novy soubor v PASCO Capstone. Na pracovni ploSe Blockly Code oteviete nabidku
Funkce a vS§imnéte si, ze tam nejsou zadné funkce.

2. Vyberte tlacitko Importovat kod a vyberte moveADistance.pcbx.

€ code execution enabled Manage upload on ,m| *| |E

Blockly = Lua my LB
)
CINEN

$ Variables

3. Oteviete znovu nabidku Funkce a v§imnéte si, Ze funkce moveADistance je tam.

4. Odstrante cast bloku Notes vasi funkce (blok, ktery spousti funkci), ale neodstraniujte funkéni blok.

to moveADistance with: +x (...

POZNAMKA:Pokud smazete funkcni blok v pracovnim prostoru, funkce jiz nebude dostupnd v nabidce
Funkce.

5. Pomoci funkce moveADistance vytvoite kod, diky kterému se BOT posune dopiedu o 30 cm, zastavi
se na 2 sekundy a poté se posune o 30 cm zpét. Spust'te svilj kod a zjistéte, zda se robot pohybuje
podle oéekavani.



