Digital Ruler (Dijital Cetvel)

SPIKE Prime Projesi
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GIrI$ Donanim
Bu makalede, LEGO SPIKE Prime Motor
kullanilarak tasarlanan Digital Ruler Portlari
projesi tanitiimaktadir. Proje, mesafe Sensor
sensoru yardimiyla nesnelere olan Portu
uzakhgi 6lger ve sonucu ekranda Olciim
gosterir. Boylece 6grenciler geleneksel Arahigi
Oolcum yontemlerinin otesine gecerek,
Cikti

dijital dogrulukla calismayi 6grenir.

Donanim Baglantilari

Robot Bileseni SPIKE Hub Portu
Sol Tekerlek Motoru C
Sag Tekerlek Motoru D

Mesafe Sensoru B

SPIKE Prime Hub, 2
Motor, Mesafe
Sensoru

C (Sol), D (Sag)

1cm-200cm

Hub ekrani, sesli
bildirim



Kodun Yapisi ve Aciklama

Parametreler

Programda tanimlanan temel degiskenler:

« distance: Olculen uzaklik (cm).
* update_rate: Sensorun 6lcum yenileme suresi.
« MAX_DIST: Olciim yapilacak maksimum mesafe siniri.

Ana Dongu

Robot, mesafe sensorunden surekli veri okur ve sonucu hub ekranina yazar:

while True:
distance = distance sensor.get distance cm(port.B)
if distance:
light matrix.write(str(distance) + " cm")
time.sleep(0.2)

Tam Kod

from hub import port, light matrix,button

import motor, force sensor

import time

motor.run to absolute position(port.A,0,1000,direction=motor.SHORTEST PA

position=0

light matrix.set orientation(1)

light matrix.write(str(position))

time.sleep ms(5000)

while True:
kuvvet=force sensor.raw(port.C)
uzunluk=round(abs((position/360)*(17.5)))
print("kuvvet:",6 kuvvet)
#light matrix.show image(light matrix.IMAGE_YES)
print("pozisyon:",str(position))



print("uzunluk:",uzunluk)

time.sleep ms(500)

#light matrix.write(str(uzunluk))

time.sleep ms(500)

while button.pressed(button.LEFT):
motor.run to absolute position(port.A,0,500,direction=motor.SHOR
motor.reset relative position(port.A,Q)

while force sensor.raw(port.C)>500:
kuvvet=force sensor.raw(port.C)
position=abs(motor.relative position(port.A))
time.sleep ms(50)
uzunluk=round (abs(position/360*(17.5)))
light matrix.write(str(uzunluk))
print("pozisyon:",str(position))
print("kuvvet:", kuvvet)
print("uzunluk:",uzunluk)
time.sleep ms(50)
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