StructureBOT dojede na misto a vrati se

Cile
* Importujte funkci moveADistance, kterou jste vytvorili v piedchozi aktivite.
« Vytvoite novou funkci nazvanou pro otageni s: £Uhel (stupné), ktera otoi BOT v libovolném thlu.

» Pomoci téchto funkci naprogramujte StructureBOT tak, aby cestoval do bodu podél dvounohé drahy
a vratil se pfimo do své piivodni polohy.

Materialy a vybaveni
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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 pfes Bluetooth.

POZNAMKA:Pokyny tykajici se softwarovych iiloh, jako je pFipojent bezdrdtovych zarizeni a pouzivani
Blockly, naleznete v nabidce Napoveéda v PASCO Capstone.

PASCO’



StructureBOT prejde do bodu a vrati se

Cast 1: Vypocitejte cestu

1. Naprogramujete BOT tak, aby Sel vpted o 60 cm, pak se otocil doprava a Sel vpted o 80 cm, pak
otocCite o dosud neurceny uhel a ujedete dosud neuréenou vzdalenost, abyste se vratili do vychoziho
bodu.

7
(1 .

2. Pomoci Pythagorovy véty urcete délku cesty #3, za predpokladu, Ze cesta #1 je dlouha 60 cm a cesta
#2 je dlouha 80 cm.

3. Pomoci trigonometrie urcete uhel mezi cestou #2 a cestou #3.

4. Pokud BOT ukazuje ve sméru cesty #2, o jaky tthel se musi BOT otocit, aby mifil ve sméru cesty #3?

Cast 2: Upravte funkci otdceni
1. V PASCO Capstone zahajte novy experiment.
2. Importujte sviij kod Turn-Left-Right.pcbx, ktery jste ulozili v predchozi aktivité.

3. Odstrarite blok Poznamky a jeho obsah a funkci turnRight. Poté rozbalte odbocku doleva
funkce.

4. Vytvoite novou funkci pojmenovanou pro otaéeni pomoci: +Uhel (stupné). Petahnéte obsah odbocky doleva
funkce do této nové funkce. Poté smazte funkci turnLeft.

POZNAMKA:Chcete-li viozit symbol +, miizete jej zkopirovat a viozit z tohoto dokumentu, pokud ctete na
svém zarizeni. V opacném pripadé se poradte se svym instruktorem, jak symbol vlozit.



StructureBOT priejde do bodu a vrati se

5. Funkci upravime tak, aby zabirala libovolny tihel, nejen 90°. Smazte znak sady na blok -1. Vlozte blok
pokud-udélej-jinak (if-do-else). Replikujte kod, jak je znazornéno niZe, a nastavte znaménko na
zaklad¢é znaménka uhlu vstupu od uzivatele. Nezapomernite nastavit £Angle (stupn¢) na jeho absolutni
hodnotu, protoze krokovy blok muiize pfijimat pouze kladné uhly.
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6. Krokovy blok, ktery zastavi BOT, zGstava v této funkci stejny. Ale ve druhém krokovém bloku
je tfeba zménit rovnici pro uhel.

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

délka oblouku = (polomér) (ihel v radianech)

. di 1
s=(W/2)Angle in degrees %(g(is) @

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).

7DN =(W /2 Angle in degrees %)

Vyfteste pocet otacek kola.

_ W(Angle in degrees) (3)

N 360D




StructureBOT prejde do bodu a vrati se

7. Nahrad’te tuto rovnici thel (otacky), jak je znazornéno v kodu nize.

set stepper using units
21+ [[control.Node ~ -

configure port A
rotate stepper through -

I e v
angle (rev) -:tAn.le (deg) * ML x * Track Width (cm) + mm Whesl Diamefer (cm) »

tomax sspeed (evis) . | ETTED CXD |
with acceleration (rev/s?)
configure port B
rotate stepper through -

angle (rev “+Angle (deg) * M- = —
SEE L2ongle (dog Track Width (cm) m Wheel Diameter (cm) *

fomax tspeed (revis) . EIIED EXD

with acceleration (rev/s?)
Wait for completion
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8. Sbalte funkéni blok a vytvoite blok Notes se zpravou informujici uzivatele, Ze zaporny uhel povede k
odboceni doleva. Do tohoto bloku Notes vlozte rotaci s funkci: Uhel (stupné). Ulozte kod jako
rotation-angle.pcbx.

Cast 3: Jdi do bodu a vrar se

1. Spust’te novy experiment.

2. Pouzijte moveADistance a otoéte se s: £Angle (stupng) funkcemi, které jste vytvorili diive, abyste
BOT posunuli vpied o 60 cm, pak se otocili doprava a §li vpted o 80 cm, pak se vratili do vychoziho
bodu.

3. Chcete-li, aby se BOT vratil do pocatku se stejnou orientaci, ptidejte dalsi piikaz otogeni s pfislusnym
uhlem, aby se v pocatku otocil dopiedu.



