Presunte StructureBOT

Cile

» Naprogramujte StructureBOT tak, aby se otacel a pohyboval doptedu a dozadu.

Materialy a vybaveni

Cislo dilu Popis mn
07s
tvi

ME-7039 StructureBOT, sestaveno 1

PS-3232 /lcontrol.Node 1

ME-7032 Hlinikovy metr 1

Maskovaci paska 10 cm
Software pro sbér dat PASCO Capstone™

Obrazek 1. StructureBOT sestaveny s //control.Node
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Zalozit
1. Sestavte StructureBOT, jak je popsano v ,,Sestaveni StructureBOT s pohonem 2 kol®.
2. Nabijte //control.Node.

3. Ujistéte se, Ze je krokovy motor na levé stran€¢ BOT zapojen do portu A //control.Node a ze krokovy
motor na pravé strané BOT je zapojen do portu B.

Cast 1: Pohyb BOTem vpred a vzad
1. Pripojte //control.Node k PASCO Capstone ptes Bluetooth.

POZNAMKA:Pokyny tpkajici se softwarovych iiloh, jako je pripojent bezdrdatovych zarizeni a pouzivani
Blockly, naleznete v nabidce Napovéda v PASCO Capstone.

2. Vytvoite graf thlu, Port A versus cas. Poté vykreslete tihel, Port B versus
cas.

3. Vytvoite nasledujici kod:

sleep for n (s v |

set stepper using units
for :
configure port A
to max tspeed (rev/s)
with acceleration (rev/s?)

configure port B
rotate stepper continuously -

to max tspeed (rev/s)
with acceleration (rev/s?)

sleep for ﬂ (s v |

Pamatujte, Ze maximalni rychlost kazdého krokového motoru je nastavena na +1 ot/s.

4. Zacit nahravat. Nahravani se automaticky zastavi po dokonéeni provadéni kédu. Na grafu pro kazdy
krokovy motor si poznamenejte znaménko thlu.

5. Prozkoumejte vliv zmény znaménka maximalni rychlosti na kazdém krokovém motoru. Snaz se:
° +1 ot/s na obou krokovych motorech
o —1 ot/s u obou krokovych motort
°+1 ot/s na portu A a -1 ot/s na portu B
o —1 ot/s na portu A a +1 ot/s na portu B
6. Ktera kombinace znakti posouva BOT vpted? Ktera kombinace zptisobi, ze se BOT posune

zpét? Co délaji ostatni kombinace BOT?

Napiste své postiehy Tabulka 1.
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Cast 2: Pfemisténi robota na uréitou
vzdalenost

1. U kazdého krokového motoru zname uthel, pod kterym se hiidel motoru otaci, ale musime vypocitat
vzdalenost, o kterou se kolo po povrchu pohybuje. Jaky je vztah mezi thlem a vzdalenosti, kterou
urazi BOT?

2. Zmeite prumér kola. Jaka je rovnice pro obvod kola?

3. Spust’te novy experiment a vytvorte nasledujici kod.

Vsimnéte si, Ze budete muset vytvofit dvé proménné: Primér kola (cm) a x(cm).

sleep for n [55%)]

=14 Wheel Diameter (cm) * Rl
set EYEED to

set stepper using units revis |
for -
configure port A

angle (rev)

x (cm) - - "1+ Ml x * I'| Wheel Diameter (cm) * |

to max tspeed (rev/s) 1.5
with acceleration (rev/s?) 2
configure port B

angle (rev)

jLx (cm) - '+ M x + I8 Wheel Diameter (cm) *

to max tspeed (rev/s) -1.5
with acceleration (rev/s?) 2

Wait for completion

POZNAMKA:Nezapomenite vybrat moznost Cekat na dokoncent.

4. Vytvoite graf uhlu, Port A (ot) v zavislosti na Case.

5. Polozte BOT na podlahu a oznacte paskou, kde je zadni kolo. Spust'te zaiznam dat. Jakmile se BOT
pfestane pohybovat, oznacte paskou misto, kde se zadni kolo zastavilo. Zméite vzdalenost mezi
dvéma kusy pasky. Posunul se BOT o 100 cm? Pokud ne, pro¢ ne?

6. Pomoci nastroje soufadnice na grafu najdéte maximalni uthel v otackach. Tento pocet otacek
vynasobte obvodem pneumatiky. To se rovnd 100 cm?

7. Pomoci svych zjisténi upravte hodnotu proménné Primeér kola a znovu otestujte sviij kod. Pokuste se
najit hodnotu, pii které se BOT posune piesné o 100 cm.

Cast 3: Backup Beeper
1. Upravte sviij kod, aby se BOT zalohoval. Budete muset zménit znacky maximalni rychlosti.
2. Pridejte zalozni bzucék.

POZNAMKA: Ujistéte se, Ze jste zrusili volbu Cekat na dokonceni, aby se béhem zdlohovani BOT spustil kéd
zvukové signalizace.
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Sbér dat
Tabulka 1. Viiv zmény znaménka maximalni rychlosti na kazdém stepperu
Maximalni Port maximalni Vysled
rychlost portu A rychlosti B ek
+1 +1
-1 -1
+1 -1
-1 +1




