Otocte StructureBOT

Cile

* Naucte se, jak pfimét StructureBOT, aby se otocil doleva a doprava o 90° a otocil se kolem stiedu
BOTu.

Materialy a vybaveni

Cislo dilu Popis mn
0ZS
tvi
ME-7039 StructureBOT, sestaveno 1
PS-3232 /lcontrol.Node 1
Software pro sbér dat PASCO Capstone™

Obrazek 1. StructureBOT sestaveny s //control.Node

Postup

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 strané¢ BOT zapojen do portu A //control.Node a Ze krokovy
motor na pravé strané¢ BOT je zapojen do portu B.

4. Ptipojte //control.Node k softwaru PASCO Capstone pres Bluetooth.

POZNAMKA:Pokyny tykajici se softwarovych iiloh, jako je pFipojeni bezdrdatovych zarizeni a pouzivini
Blockly, naleznete v nabidce Napoveda v PASCO Capstone.

5. Vytvoite graf Ghlu, Port A versus ¢as. Poté piidejte plochu plotu a vykreslete uhel, Port B versus
cas.



Otocéte StructureBOT

Cast 1: Zatdcka vlevo

1. V pracovnim prostoru Blockly Code za¢néte timto blokem:

set stepper using units
for :
configure port A

angle (rev)

to max tspeed (rev/s)

with acceleration (rev/s?)
configure port B
rotate stepper through -

angle (rev)

to max tspeed (rev/s)
with acceleration (rev/s?)
Wait for completion

Zpocatku tento kod ned€la nic, protoze hodnoty max £rychlosti (ot./s) jsou 0.

2. Pro kazdy krokovy motor zadejte experimentalni kladné a zaporné hodnoty pro maximalni
trychlost (otacky/s). Prozkoumejte znaménko potiebné pro kazdy krokovy motor, aby se BOT

POZNAMKA:Mozné hodnoty se pohybuji od -2 ot/s do +2 ot/s.

otacel (tocil kolem své svislé osy).

3. Pii thlu 1 otacky pro oba steppery, pod jakym thlem (piiblizn€) se BOT otaci?
4. O jaky uhel se musi otocit kola, aby se BOT otoc¢il o 90°?

s= délka oblouku, W = vzdalenost mezi hnacimi koly, D = primér kola, N = pocet otacek kola (nebo
hiidele motoru)

delka oblouku = (polomér) (thel v radianech)

s=(W 12K/ 2= L2 @

Délka oblouku mize byt také vyjadiena jako vzdalenost, kterou kolo urazi.
délka oblouku = (obvod kola) (pocet otacek)

s=nDN (2

Nastavte rovnici (1) rovnou rovnici (2).

s

Vyfteste pocet otacek kola.

N=15 3)
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5. Abychom mohli odboc¢it doleva, musime nejprve BOT zastavit (v pfipadé, Ze se BOT jiz pohybuje).
Vytvoite funkci s nazvem turnLeft. Vytvoite nasledujici proménné:

— g—

o Primér kola (cm)
> Siika stopy (cm)
o v (ot./s)

o podepsat

Uvniti funkce nastavte tyto proménné na hodnoty uvedené nize. Zahrnte krokovy blok, ktery zastavi
oba krokové motory.

ENONCY turnLeft
4 sign * J0)
] Track Width (cm) - |9
S v (rev/s) v NI 1.5
set BFIED to .
set stepper using units
¢ /lcontrol.Node -

configure port A

stop -
with acceleration (rev/s?)
configure port B
stop - |
with acceleration (rev/s?)
Wait for completion




Otocéte StructureBOT

6. Pridejte dalsi krokovy blok k funkci, diky které se BOT otoci doleva o 90°.

set stepper using units
=1+ /lcontrol.Node -

configure port A
rotate stepper through -

S LKWt Eny -~ ﬂm Wheel Diameter (cm) * |
lomax sspeed () . | ETID| €XD

with acceleration (rev/s?)
configure port B
rotate stepper through -

LA L=ck Wil ooy = nm Wheel Diameter (cm) * |
omexispeed (V) | ErTIED €X3 (ITYOED

with acceleration (rev/s?)
Wait for completion

Cast 2: Kalibrace sirky stopy

Aby se BOT otocil piesné o 90°, musi byt pfesné zméfena Sitka stopy. Jednim ze zpasobi, jak piesné

uplnych kruhti vrati do vychoziho bodu.
1. Zarovnejte BOT s ¢arou na podlaze.
2. V kédu pouzijte funkei turnLeft osmkrat za sebou. Kon¢i BOT na lince? Pokud ne, zménte hodnotu
Sitky stopy v kodu a otestujte ji znovu.
Cast 3: Odbocte doprava

1. Vytvoite funkci s nazvem turnRight. Jaka je jedina zména, kterou musite udélat, kdyz odbocite doleva
kod, aby BOT odbocil doprava?

2. Pouzijte své funkce, které se nékolikrat opakuji, aby se robot otocil doprava nebo doleva.

Cast 4: Ulozte funkci

1. Vytvoite blok Notes s vysvétlenim, Ze tato funkce zplisobi, ze se BOT otoci o 90° doleva nebo doprava.
2. Do tohoto bloku Notes vlozte funkce turnLeft a turnRight.

3. Klepnéte pravym tlacitkem mysi na funkce a sbalte je.

Left and Right 90 degree turn I

turnLeft
turnRight
A

to turnLeft set Wheel Diam... to turnRight set Wheel Dia...

4. Ulozte funkci jako Turn-Left-Right.pcbx.



