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My Block-הסבר כללי 
My Block מאפשר מיזוג של מספר בלוקים לבלוק אחד  .

.  ניתן להשתמש בו בכל תוכנית שנפתח תחת הפרויקט, בפרויקטMy Blockלאחר שיצרנו 
:שימושים עיקריים

קל יותר יהיה ליצור את קטע הקוד פעם , כאשר ישנו קטע קוד בתוכנית שחוזר על עצמו מספר פעמים1.
.ולהשתמש בו במקומות הדרושיםMy Blockאחת באמצעות 

לדוגמה את חלק הקוד של  (My Block-ניתן ללכד חלקים מסוימים ל, כאשר הקוד שלנו ארוך ומבולגן2.
הקוד קריא יותר והגישה נוחה  , My Block-י חלוקת הקוד ל"ע, )ניצור כבלוק אחד, נסיעה חזרה לבסיס

.יותר
באמצעותם נוכל ליצור פונקציות חדשות ומועילות שלא , ניתן להכניס ולהוציא נתוניםMy Block-ב3.

קוד נסיעה עם תיקון סטייה אוטומטית  ופרופורציונלית בהתאם  , לדוגמה. קיימות בבלוקים בתוכנה
נסיעה עם זיהוי ותיקון במידה והרובוט נתקע , קוד התיישרות על קו אופקי, ירו'הגלנתון מחיישן 
...ועודבמכשול  ועוד 
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My Block-הסבר כללי 
.3'במצגת זו נציג את שימוש מס

אנו נתמקד בשימוש , עם זאת, -FLLשימושיים עבור תחרות הMy Blockכאמור ניתן ליצור מגוון גדול של 
.אחד פשוט ויעיל אשר ישמש דוגמה כללית לנושא

.מ במקום הגדרה של סיבובי גלגל"פ ס"נדגים יצירת בלוק אשר יאפשר לנו להגדיר נסיעה ע
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פ סנטימטר"נסיעה ע
.פ סיבובי גלגל או שניות"מאפשר נסיעה עEV3בMove-בלוק ה

.  מאחר והיא אינה עקבית ותלויה בעוצמת הסוללה, פ שניות אינה מומלצת"נסיעה ע
.פ סיבובי גלגל היא הבחירה הנכונה כאשר המטרה היא נסיעה מדויקת"נסיעה ע

פ סיבובי מנוע"נסיעה ע

פ שניות"נסיעה ע
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פ סנטימטר"נסיעה ע
.פ סיבובי גלגל מדויקת אך אינה נוחה"ענסיעה 
ולהגדיר את הנסיעה  הרצוי באמצעות סרגל יותר נוח למדוד את מרחק הנסיעה הרבה 

.לפי הסנטימטרים שמדדנו

כדי לבצע אופציה זו עלינו לבנות בלוק הממיר מספר סנטימטרים שמדדנו למספר  
.כך נשיג גם נסיעה מדויקת וגם הגדרה נוחה של הנתונים, סיבובי גלגל רצויים
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פרמטרים
.נחשוב אילו פרמטרים אנו רוצים להוסיף לבלוק שניצור

.מ"לקחנו בחשבון פרמטר אחד שהוא מרחק הנסיעה בס
.ונגדיר אותו כפרמטר כניסה מספריDistanceפרמטר לנקרא 

.ניתן ורצוי להוסיף עוד פרמטרים

. סביר להניח שנרצה לשלוט על מהירות הנסיעה ולכן נוסיף עוד פרמטר של מהירות, בדוגמה זו
.ונגדיר אותו כפרמטר כניסה מספרי Powerנקרא לפרמטר 

היא גם אופציה שנרצה לשלוט עליה ולכן נוסיף פרמטר נוסף שיקבע את ) קדימה או אחורה(כיוון הנסיעה 
כיוון הנסיעה

.לוגיונגדיר אותו כפרמטר כניסה Directionלפרמטר נקרא 
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My Blockיצירת 
.נתחיל בהגדרת משתנים תואמים לפרמטרים שאנו רוצים. 1

.נסמן את כל המשתנים שיצרנו ללא בלוק ההתחלה. 2
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My Blockיצירת 
My Block Builder-נבחר ב Toolsתחת . 3

.רצוי שיהיה קשר בין עיצוב והשם לפעולת הבלוק. נעצב את הקוד וניתן לו שם. 4
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My Blockיצירת 
Finishבסיום נחלץ על . כדי להוסיף פרמטר ולערוך אותו+  נלחץ על לחצן ה. כעת נוסיף את הפרמטרים. 5

:הפרמטרים
נגדיר כפרמטר כניסה מספרי–) Distance(מרחק בסנטימטר ◦
נגדיר כפרמטר כניסה מספרי–) (Powerמהירות ◦
נגדיר כפרמטר כניסה לוגי  -) direction(כיוון ◦

מרחק בסנטימטר מהירות כיוון
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My Blockיצירת 
). Data wire(נעביר את ערכי הפרמטרים למשתנים בהתאמה על ידי חיבור חוטים . 6

.השלב הבא יהיה לבנות את הקוד עצמו בבלוק שיצרנו. 7
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מסנטימטר לסיבובי גלגלהמרה -בניית הקוד 
נתוני גלגל

על כמעט כל גלגל של לגו נוכל למצוא את מידותיו◦
)44309ט "מק(נניח וברובוט שלנו הגלגל הבא ◦
:נמצא על הגלגל את הנתון הבא◦

22X43.2
מ"ס4.32–קוטר הגלגל 
מ   "ס2.2–רוחב הגלגל 
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המרה מסנטימטר לסיבובי גלגל–בניית הקוד 
:המשוואה המתמטית

שמדדנו הסנטימטר מספר
4.32 𝑋𝑋 3.14

= לעבור צריך שהרובוט הגלגל סיבובי מספר

EV3-נרשום את המשוואה ב

פאיxקוטר = היקף הגלגל 

נקרא את הערך ששמרנו  
במשתנים

משתנה  
המאחסן  
את קוטר  

הגלגל החישוב המתמטי

את התוצאה נעביר לכניסת  
מספר סיבובי הגלגל של  

-moveבלוק ה
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שליטה על מהירות וכיוון–בניית הקוד 
.נוסיף שליטה על מהירות וכיוון הנסיעה

קדימההרובוט ייסע 50אם נכניס ערך של לדוגמה , כיוון הנסיעה משתנה לפי המקדם של המהירות
.50במהירות  אחורההרובוט ייסע -50אם נכניס ערך של , 50במהירות 

.לוגי כדי להבדיל בין נסיעה קדימה לנסיעה אחורה Switchנשתמש בפקודת 
הרובוט ייסע  " שקר"הרובוט ייסע קדימה ואם הוא במצב לוגי " אמת"במצב לוגי directionאם המשתנה 

.אין שיוני במקדם המהירות–אם הערך אמת .אחורה
-1נכפיל את המהירות ב–אם הערך שקר 

.ונעדכן את המשתנה

נקרא את 
הערך הלוגי  

במשתנה 
direction

נקרא את ערך  
 Powerבמשתנה

ונכניס את ערכו  
לכניסת המהירות  

-Moveשל בלוק ה
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סיכום
.ונשמור את הפרויקטsaveנלחץ על 

.נוכל למצוא את הבלוק שיצרנוMy blocksבתחתית המסך תחת קטגוריות  

שניות 1יעצור למשך , 75מ במהירות "ס60הרובוט ייסע קדימה : ניצור קוד לדוגמא עם הבלוק שיצרנו
.  30מ במהירות "ס20כ ייסע אחורה "ואח
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סיכום
.לחיצה פעמים על הבלוק מאפשרת את עריכתו•

.ואנו מעוניינים להחליף את גלגלי הרובוט בגלגלים בעלי היקף אחרנניח •
.  בהתאםבתוכניות ולשנותו Moveכל בלוק לעבור על היה עלינו Move-במידה והשתמשנו בבלוק ה

המשתנה המאחסן  נצטרך לשנות רק את , )בדומה לדוגמה שעשינו(Myblockבמידה ויצרנו קוד נסיעה עם 
.Myblock-שיצרנו והנסיעה תתעדכן בהתאם בכל מקום שבו השתמשנו בהגלגל בבלוק קוטר את 

נחליף את הנתון  
של  קוטר הגלגל  

הישן בחדש
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סיכום
.להחסיר פרמטרים לאחר יצירת הבלוק/לא ניתן להוסיף•

. project properties-בין פרויקטים שונים תחת הMy Blockלהעתיק ולהדביק , My Blockניתן למחוק •
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סיכום
:לשאלות נוספות אתם מוזמנים לפנות אלינו למייל

498fll@gmail.com

:שלנוהפייסבוקאו לדף 
https://www.facebook.com/pages/FLL-498-Katzir-Holon-Israel/249941901825601

2015אוגוסט , 498דני אליאסיאן מנטור קבוצה : כתב וערך
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