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Путешествие по комнате 
Задача: двигаться по комнате; увидев стену, отъехать, 
развернуться  ~100-120 градусов; повторять действия;  
защита от застреваний: 
1.по энкодерам 

2.по акселерометру (или гироскопу) 

Вспомним алгоритм программы с защитой по энкодерам  
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Акселерометр 
Акселерометр - измеряет кажущееся ускорение. Кажущееся 
ускорение – это разница между гравитационным и истинным 
ускорениями объекта.  
Принципиально акселерометр состоит из пружины, подвижной 
массы и демпфера.  

MEMS  
(МикроЭлектроМеханический 

Сенсор) - акселеромтер 
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Акселерометр 
В состоянии покоя на контроллер действует только одна 
гравитационная сила G.  
Оси акселерометра направлены так, как показано на рисунке. 

В лежачем положение ускорение g направлено вдоль оси Z. При 
повороте вокруг оси Y, угол наклона рассчитывается как 

𝜶 = 𝒂𝒓𝒄𝒕𝒂𝒏
𝒂𝒄𝒄𝑿

𝒂𝒄𝒄𝒁
  - угол в радианах 

 
В TRIKStudio угол высчитывается с помощью функции atan2: 
alpha=atan2(accelerometerX, accelerometerZ)*180/pi;  
//угол в градусах 
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Акселерометр 
Задача: выводить на экран робота угол отклонения робота от 
горизонтали 
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Акселерометр 
Вернемся к первоначальной задаче путешествия.  
• В начало цикла добавляем вычисление угла по 

акселерометру 
• В условие добавляем проверку по углу 
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Акселерометр 
Задача для самостоятельно решения: реализуйте проверку 
угла по акселерометру во втором параллельном потоке, а 
проверку застревания по энкодерам в третьем. 
 
*Дополнительные вопросы: 
• Как в этом случае будут потоки обмениваться 

сообщениями? 
• Необходимо ли проверять от какого потока пришло 

сообщение? 
• Какой конфликт может возникнуть с тремя и более 

потоками? 
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Гироскоп 
Гироскоп выдает  угловые скорости в трех измерениях.  

Используя гироскоп можно рассчитать угол, на который 
отклонился робот, если известно время между измерениями 
(эти промежутки должны быть малы). 
  
Таким образом, можно отследить: заехал ли робот «на 
дыбы» (например, на ножку стула или ступню) 

Другими словами, гироскоп показывает, с какой скоростью 
робот вращается вокруг своих осей 
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Путешествие по комнате 

Сырое значение - значение в собственных «попугаях» 

Для работы с гироскопом в ТРИК Студии существует три 
переменные: gyroscopeX, gyroscopeY, gyroscopeZ 

Каждая возвращает сырое значение угловой скорости 

Для нормальной работы требуется перевести это значение в 
систему СИ– [градусы/секунду] . Еще часто используют 
[радиан/секунду] 

Формула перевода в градусы: 

gx = gyroscopeX*180*/(820.826*pi); 

Необходимо высчитывать статическую ошибку в начальный 
момент времени — gyroAvg. Контроллер при этом должен 
находиться в покое 
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Путешествие по комнате 
Статическая ошибка gyroAvg рассчитывается как средние n 
измерений гироскопа 

При вычислении угла, каждый раз будем вычитать ст. ошибку 

gx = (gyroscopeX-gyroAvg)*180*/(820.826*pi); 



CC BY-NC-SA (C) ООО «КиберТех» 

 2015 

Путешествие по комнате 
Введем в начале программы несколько переменных 

v – скорость 
для защиты по ИК датчику: 
dist – граничная дистанция 
для защиты по энкодеру: 
dt – время измерений 
tt – период проверки энкодера 
t – время последнего измерения 
st – стандартное значение энкодера 
для защиты по гироскопу: 
dtG – время между измерениями 
tG – время последнего измерения 
gx — текущий угол 
gyroAvg — статическая ошибка гироскопа 
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Путешествие по комнате 

После объявления переменных необходимо сделать 
калибровку используемых датчиков. 
Сделайте это в подпрограмме «Калибровка»: определите 
дистанцию dist и статическую ошибку гироскопа gyroAvg  
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Путешествие по комнате 
В начале главного цикла вычисляем угол и выполняем проверку 
условий застревания 
 
Угол будет рассчитываться как старое значение угла, с 
предыдущей итерации, плюс новое рассчитанное 

gx=gx + dtG*(gyroscopeX-gyroAvg)*180*/(820.826*pi); 
 
 Условие будет состоять из трех основных проверок 
1) sensorA1 < dist 
2) abs(encoder3) < st && dt > tt 
3) gx > 30 
 
Полное условие 
(sensorA1 < dist) || (abs(encoder3) < st && dt > tt) || (gx > 30) 
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Путешествие по комнате 
Первая часть цикла 
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Путешествие по комнате 
Вторая часть цикла: проверка для сброса времени и угла 

Сбрасываем время t на текущее угол gx с периодом tt, или 
после съезда с препятствия 
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Путешествие по комнате 
Общий вид цикла 

Вычисление угла достаточно грубое, но допустимое для 
решения данной задачи 


