1. Робот-тележка на базе образовательного решения Trik
2. Робот находится в синей зоне старта. Робот должен проехать вперед, развернуться на 180° между зонами старта и финиша, проехать задом и остановиться в зеленой зоне финиша. Использовать энкодерную модель. Выполнить в 2D. После чего подключить реального робота и выполнить программу на нём.
[image: https://thumb.tildacdn.com/tild3237-6564-4330-b662-663064343834/-/resize/780x/-/format/webp/noroot.png]
3. Образовательный набор Trik «Стартовый» / Trik «Малый образовательный / Trik «Образовательный» / Trik «Учебная пара»; По Trik Studio (скачать бесплатно можно по ссылке https://trikset.com/products/trik-studio ); калькулятор; ноутбук / ПК с WiFi.
4. Инструкция по сборке робота-тележки (можно скачать по ссылке https://trikset.com/education/models/edutainment - модель «Образовательная тележка ТРИК»);
Файл с полем (см. файл задача);
Ход выполнения:
Данная задача делиться на 3 подзадачи:
· Проехать вперёд так, чтобы оказаться между синей зоной старта и зелёной зоной финиша
[image: ]
· Повернуть на 180 градусов
[image: ]
· Проехать задом так, чтобы проекция робота полностью оказалась в зелёной зоне финиша
[image: ]
Выполнив все три пункта последовательно, Вы получите сообщение о том, что задача выполнена.


Ход выполнения
· Открыв файл с задачей, Вы попадаете в среду программирования Trik Studio (блочный режим). Убедитесь, что робот находится в режиме «2D». На данный момент мы имеем «начало» и «конец». То есть пустой алгоритм. При запуске программы робот ничего не сделает
[image: ]
· В зоне окна «алгоритмы» начинаем выбирать нужные нам блоки и выстраивать наш алгоритм работы
[image: ]
· Переходим на вкладку «отладка» и запускаем 2D модель робота используя кнопку «PLAY». Чтобы вернуть робота в начальную позицию нужно использовать кнопку «перемотка назад»
[image: ]



Справочно
В задаче необходимо использовать энкодерную модель. В среде Trik Studio энкодер – это датчик, встроенный в сервомотор, который считывает показания поворота мотора (колеса) в градусах. То есть полный оборот – это 360 градусов или 360 показаний энкодера. Если мотор движется по часовой стрелке (то есть вперёд), то показания энкодера идут со знаком «+», то есть увеличиваются относительно оси х (график по оси х движется слева направо). Если же мотор движется против часовой стрелки (то есть назад), то показания энкодера идут со знаком «-«, то есть уменьшаются относительно оси х (график по оси х движется справа налево).
Перед любым действием (то есть перед каждым пунктом хода выполнения) необходимо сбрасывать показания энкодера (обнулять его), чтобы начинать отсчёт от «0» (от центра). Для этого есть специальный блок «сбросить показания энкодера»
[image: ]
Для того, чтобы перенести любой блок в программу, достаточно просто зажать левую клавишу мыши на нужном блоке и перетащить мышкой его в поле программы
[image: ]
Для того, чтобы блок начал «работать» в программе – его необходимо «вписать» в тело программы, то есть разместить в алгоритме. Для этого нужно просто перенести его на линию хода алгоритма (чёрная стрелка). Программа сама создаст нужные связи
[image: ]
Если же этого не произошло, достаточно нажать на синий кружок около блока и протянуть стрелку к нужному блоку

[image: ]
[image: ]
Изначально в программе левый мотор – М4, а правый – М3. Проверить это можно открыв вкладку «отладка» и раскрыв всплывающее меню
[image: ]
После чего раскрыть подменю «моторы»
[image: ]
Соответственно, так как энкодеры встроены в моторы, то левый энкодер – это Е4, а правый – Е3.
В первой подзадаче мы должны проехать вперёд так, чтобы выехать из зоны старта. То есть запустить оба мотора вперёд со определённой скоростью (100 по умолчанию) и проехать определённое расстояние. На данном этапе выполнения задания мы не будем рассчитывать необходимое расстояние по формулам, а будем работать «методом подбора».
После того, как мы обнулили показания энкодера – вставляем в программу блок «моторы вперёд»
[image: ]

После чего нам необходимо определить сколько же показаний энкодера нам нужно проехать. Для этого вставляем блок «ждать энкодер»
[image: ]
Так как едем вперёд, то есть колёса крутятся по часовой стрелке, то «считанное значение» будет «больше», а «Techo Limit» (то есть граничное значение) будет положительным
[image: ]
Подобрать значение необходимо самостоятельно!

Первая подзадача будет выполнена.
Переходим ко второй. Нам необходимо совершить поворот на 180 градусов.
Как уже говорилось выше, вначале выполнения каждой подзадачи необходимо сбрасывать показания энкодеров. Следовательно, вставляем в программу блок «сбросить показания энкодера»
[image: ]
Для того, чтобы совершить поворот, необходимо один мотор включить по часовой стрелке, а второй против. Есть два способа сделать это:
А) Запустить оба мотора «вперёд», то один с положительной скоростью (например «50»), а второй с отрицательной (например «-50»). Для этого последовательно вставляем два блока «вперёд», меняем скорости и номера моторов (удаляем ненужный мотор в окне сверху и вписываем нужные скорости в окне снизу блока)
[image: ]
[image: ]

Б) Один мотор запускаем «вперёд» с определённой скоростью, второй «назад» с такой же скоростью (обе скорости положительные)
[image: ]
Оба варианта равнозначны.
После чего опять вставляем блок «ждать энкодер»
[image: ]
В данном примере специально выбран энкодер, который движется против часовой стрелки. Это значит, что значения считываются со знаком "-". Следовательно, «считанное значение» необходимо изменить на «меньше»
[image: ]
А лимит прописать со знаком «-»
[image: ]
[image: ]
Для того, чтобы совершить поворот на определённое количество градусов необходимы данные:
d = 5,6 см (диаметр колеса)
b = 15.4 см (ширина колеи робота)
CPR = 360 (полный оборот колеса)
Pi = 3.14
Формула длины окружности:
L = Pi * d
Сколько нам нужно проехать? Ширина колеи робота разделённая на 2. Так как полный круг – это 360 градусов, а нам нужно совершить разворот на 180
[image: ]
Подставляем в формулу данные и с помощью калькулятора вычисляем (получаем 24.178 см).
Это та длина, которую нам необходимо проехать.
Теперь обращаемся к нашим колёсам. Считаем какое расстояние они проезжают за один полный оборот
[image: ]
С помощью калькулятора вычисляем и данную величину (получаем 17.584 см).
Сколько же оборотов нам нужно проехать? Для этого величину L1 нужно разделить на величину L0. Считаем (получаем 1.375). После чего последний шаг вычисления. Нужно домножить полученную величину на показания за один оборот, то есть на 360 (получаем 495 показаний энкодера).
Вписываем полученную величину в блок «ждать энкодер» в строку Tacho Limit
[image: ]
Третья подпрограмма выполняется аналогично первой за исключением того, что колёса робота движутся «назад» (то есть против часовой стрелки).
Для того, чтобы переключить робота с режима 2D на реального робота Trik нужно переключить режимы
[image: ]
Для подключения робота нужно:
А) Включить робота;
Б) Войти в меню «настройки»;
В) Выбрать подменю «сеть»;
Г) «Wi-Fi как точка доступа»;
Д) Контроллер раздаст Wi-Fi, а на экране появятся параметры сети:
· Имя сети.
· Пароль сети.
· IP-адрес контроллера.
[image: ]
Е) При подключении к сети Wi-Fi компьютера или смартфона выберите сеть контроллера и введите пароль.
После чего загрузите и запустите программу на реальном роботе (не забудьте поставить его на пол)
[image: ]

Задание выполнено!
5. [bookmark: _GoBack]Решение кейса (см. файл решение):
[image: ]
6. Чек-лист проверки выполнения задания
	Задание
	Критерии оценивания
	Мax баллы
	Результат

	Выполнение первой подзадачи (выехать из зоны старта)
	Все проекции робота выехали из зоны старта 
	1
	

	Выполнение второй подзадачи (разворот на 180 градусов)
	Произведен расчет величин L0, L1, L (общая длина) 
	3 (по одному баллу за каждую величину)
	

	
	Робот совершил разворот на 180 градусов
	1
	

	Выполнение третьей подзадачи (проехать задом и остановиться в зоне финиша)
	Все проекции робота оказались в зоне финиша. Получено сообщение «задание вполнено»
	1
	

	Подключение реального робота
	Робот подключен как «точка доступа» 
	1
	

	Выполнить задачу на реальном роботе
	Робот проехал трассу 
	1
	

	Презентация работы
	Представление результата 
	1
	

	Итог
	----------------------------
	9
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