
רופא הרובוט
הרובוטשלהפקדים:108פרק

תקני ליבה נפוצים:
וקטורים:●

Pend(הקושלוהסיוםההתחלהנקודותבאמצעותקושלוקטוריתתבנית● - Pstart(
2Dמימדייםדווקטוריםשלוקטוריתמכפלה●
שימוש במכפלה סקלרית ווקטור נורמלי של קו לחישוב המרחק מנקודה לקו●

משפט פיתגורס●

סקירה:
המסלול הוא הנתיב שהרובוט אמור לעקוב אחריו.  הוא מורכב מנקודות ציון שיש להן מיקום, ואולי מהירות או זמן או

משתנים אחרים הקשורים לכל אחד מהם.

בקרת משוב פרופורציונלית היא פתרון נפוץ לשמירה על הרובוט במסלול.

נשתמש במשוואות  וקטוריות עבור קו ונגדיר שניים בפרט:

𝑙𝑖𝑛𝑒
→

𝑠𝑡𝑎𝑟𝑡 𝑡𝑜 𝑒𝑛𝑑
= 𝑙𝑖𝑛𝑒

→

𝑆→𝐸
= 𝐸𝑛𝑑

𝑥
− 𝑆𝑡𝑎𝑟𝑡

𝑥
 𝐸𝑛𝑑

𝑦
− 𝑆𝑡𝑎𝑟𝑡

𝑦
 [ ]

𝑙𝑖𝑛𝑒
→

𝑠𝑡𝑎𝑟𝑡 𝑡𝑜 𝑟𝑜𝑏𝑜𝑡
= 𝑙𝑖𝑛𝑒

→

𝑆→𝑅
= 𝑟𝑜𝑏𝑜𝑡

𝑥
− 𝑠𝑡𝑎𝑟𝑡

𝑥
 𝑟𝑜𝑏𝑜𝑡

𝑦
− 𝑠𝑡𝑎𝑟𝑡

𝑦
 [ ]

אנחנו נמצאים:כדי לקבוע באיזה צדמכפלה וקטוריתאנו יכולים להשתמש ב

𝑠𝑖𝑑𝑒 = 𝑙𝑖𝑛𝑒
→

𝑆→𝐸
× 𝑙𝑖𝑛𝑒

→

𝑆→𝑅
= 0 10 [ ] × 2 4 [ ]

𝐴 𝐶 [ ] × 𝐵 𝐷 [ ]→𝐴𝐷 − 𝐵𝐶
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סקירה:
שלילי אומר שאנחנו בצד ימין, חיובי בצד שמאל.

אנחנו יכולים למצוא את המרחק שלנו מהקו באמצעות מכפלה סקלרית וקטור נורמל:

𝑑𝑖𝑠𝑡𝑎𝑛𝑐𝑒 =
𝑙𝑖𝑛𝑒

→

𝑆→𝑅
·𝑛𝑜𝑟𝑚𝑎𝑙

→|||
|||

‖𝑛𝑜𝑟𝑚𝑎𝑙
→

‖

מהם.אחדושלילת,yו-xקואורדינטותהחלפתהמקורי,הקולקיחתידיעלהנורמלאתלמצואיכוליםאנחנו

𝐿𝑖𝑛𝑒
→

= 𝑋 𝑌 [ ] → 𝑁𝑜𝑟𝑚𝑎𝑙
→

= − 𝑌 𝑋 [ ]

בסדר הגודל, אנחנו לוקחים את המשפט פיתגורס כדי למצוא את האורך הכולל:

𝑎2 + 𝑏2 = 𝑐2

הכולל.האורךהואcו-,yו-xרכיביהםbו-aכאשר

𝐴 𝐶 [ ] · 𝐵 𝐷 [ ]→𝐴𝐵 + 𝐶𝐷

אתלהוסיףמכןולאחרyמונחישניאתלהכפילהמשתנים,שנישלxתנאיאתלהכפילאנוסקלרית,מכפלהעבור
התוצאות.
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שאלות אתגר
.10,10עלונקודההמקורדרךשעובראלכסוניקואחרלעקוברוצהשלנוהרובוט

צד?ובאיזההרובוט?הואמהקורחוקכמה,2,3בהואהרובוטאם–1שאלה

מהבקר?המצויהההיגויזוויתמהילמטר,מעלות15הואהיחסיהרווחאם–2שאלה

©2020RobotWits, LLC,שמורותהזכויותכל


