StructureBOT se todi v kruhu

Cile
» Naprogramujte StructureBOT tak, aby provedl zatacku, kde se ob¢ kola pohybuji vpted, ale riznymi
rychlostmi.

Materialy a vybaveni

Cislo dilu Popis mn
01ZS
tvi

ME-7039 StructureBOT, sestaveno 1

PS-3232 /lcontrol.Node 1

Software pro sbér dat PASCO Capstone™

Obrazek 1. Otoceni proti sméru hodinovych rucicek (kladny thel).

Pozadi

Rychlost otac¢eni vnéjsiho kola (B na obrazku 1) bude nastavena na 2 ot/s. Rychlost otaceni vnitiniho kola
(A) musi byt vypoctena tak, aby poskytla pozadovany polomér otaceni.
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Upfiesnéno: Nasledujici parametry jsou specifikovany uzivatelem nebo urceny rozméry BOT.

W= Siika stopy (cm)

D= primér kola (cm)

R=D/2 = polomér kola (cm)

r= Polomér otaceni (cm)

¢= Uhel nato&eni (rad) = [+ Uhel (stupeit)] (n/180)
wB=rychlost otaCeni (v rad/s) vné&jsiho kola na poloméru r

Odvozeny: Nasledujici veli¢iny jsou odvozeny ze zadanych veliCin.

6B=1hel (rad), o ktery se otaci vnéjsi (pravé) kolo
60A4=hel (rad), o ktery se otaci vnitini (levé) kolo
wA= rychlost otaCeni (v rad/s) vnitiniho kola na polomerul¥’

Definovat:

sB= délka oblouku vnéjsi drahy
SA= délka oblouku vnitini drahy

Toto odvozeni je pro otoceni proti sméru hodinovych rucicek (kladny uhel), jak je
znazornéno na obrazkul. Vné&jsi kole prap urcitou vzdalenost
Vnitini kolo ujede kratsi vzdalenost s, =(r— W)

Na vnéjs$im kruhu se kolo oto¢i o uhel 6B, kdyz kolo urazi vzdalenost sB. sB = (obvod

kola) (pocet otacek kola)
Z
sp= (2;{R)(2—7[;) = ROy

Reseni pro OB dava vztah uhlu natoéeni vngjsiho kola 6B k uréenému uhlu kruznice ¢.

(’B:(]_fé )¢5 @

Podobné pro vnitini kruh,

SA= (obvod kola) (pocet otacek kola)

: 0.4
S, =2aRr\ 53] = R0,

(r=wp=R0,
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To dava vztah k thlu, o ktery se vnitini kolo otaci, 0A k ur¢enému thlu kruzZnice ¢.

0= (- @

Dosazenim ¢ z rovnice (1) do rovnice (2) dostaneme:
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Vydélenim obou stran této rovnice ¢asem ziskame vztah mezi rychlosti otaceni vnitiniho kola wA a
specifikovanou rychlosti otaceni vnéjsiho kola mB.
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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 pies Bluetooth.

POZNAMKA:Pokyny tykajici se softwarovych iiloh, jako je pripojeni bezdrdtovych zafizeni a pouzivani
Blockly, naleznete v nabidce Napovéda v PASCO Capstone.

Vytvorte kruhovou funkci

1. Spust’te novy experiment a vytvoite funkci nazvanou Kruh s parametry Polomér otaceni (cm) a
+ Uhel (stupné).

2. Vytvorte nasledujici proménné Blockly:
o + Uhel (rad)
° Levy uhel (rad)
> Rychlost doleva (rad/s)
> R (cm)
° Pravy uhel (rad)
° Spravna rychlost (rad/s)
o rychlost (rad/s)
o rychlost (ot/s)
> Sitka stopy (cm)

o Pramér kola (cm)
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3. Uvnitt funkce Kruh nastavte proménné, jak je uvedeno nize:

(&) () to with: Turn Radius (cm), £ Angle (deg)
21 Wheel Diameter (om) - [l 6.35)
b3 LR Wheo! Diameter cm) - [+ = T 2 |
= Track With (om) - KoM 17.35
R Turn Radius (om) - ) < - [ Track idth (cm) -

do detto Track Width (cm) ~

L speed (rev/s) v RGN 2
-4 speed (rad/s) * NG ﬂ [~ - | = |
= 5 | speed (rev/s) *

1 Angle (rad) - M ' '+ Angle (deg) - |
) mm [ x v | tAnIe deg

Vsimnéte si, Ze ¢isla pro Pramér kola a Sitku stopy se mohou pro vas BOT ligit. VSimnéte si také, e
ptikaz if zabrafiuje uzivateli pouZzivat zaporny polomér zatdcky nebo polomér zatacky, ktery je mensi
nez sitka stopy. KdyZ se polomér otaceni rovna Sitce stopy, BOT se otoc¢i kolem vnitiniho kola.

4. Vytvoite ptikaz if pro spravné nastaveni parametrd pro kladny + Uhel (stupeii) nebo zaporny
+ Uhel (stupng). Tento znak ur&uje, které kolo (levé nebo pravé) je vngjsi kolo v kruhu. Odvozené
rovnice byly pro pfipad kladného tihlu v jiné ¢asti ptikazu if. Rovnice pro ptipad zaporného thlu (v
Casti do prikazu if) jsou stejné, az na to, Ze leva a prava rovnice jsou zaménény.

(o)if ] negative « |
IR+ Angle (rad) - L)
--1¢ Right speed (rad/s) * LG
EEDE €3 Wl e | R

18 Right angle (rad) + R ' RS m '

Turn Radius (cm) + Il - * It Track Width (cm) * |

1 Left speed (rad/s) + LM speed (rad/s) - |
@ Left angle (rad) + A 1 =
= : R (om) + Wbt Angle (rad)

CIECRIRETTE Right speed (rad/s) « BG)

.« Right angle (rad) - & = : =
= . Turn Radius (cm) R (cm) - Ih Lt Angle (rad) -

set (EETXICXORD to | LT T

Track Width (cm) -

7 Left angle (rad) « 18 ' TS
(- - IR (cm) - | | x + [ + Angle (rad

Turn Radius (cm) ~ -~ I8 Track Width (cm) - |
|

4 PASCO’
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5. Vlozte krokovy blok nakonfigurovany s portem A pro pravé kolo a portem B pro levé kolo.
Vsimnéte si, Ze je vybrana moznost Cekat na dokondeni.

set stepper using units
for :
configure port A
angle (rad)
to max +speed (rad/s)

with acceleration (rad/s?) ﬂm lieft Speed (rad/s)ix

configure port B
angle (rad)
to max +speed (rad/s) n [x v ]

with acceleration (rad/s?) a (% v |
dVait for completion

6. Vytvoite blok Notes pro tuto funkci s vychozimi hodnotami pro Polomér otaceni (cm) a
+ Uhel (stupné).

Negative angle is clockwise

Circle with:

Tumn Radius (cm) | ER)
+ Angle (de
L gle (deg) | EEED

7. Vyzkousejte svtij kdd pro —360° a +360°. Zkuste 180°. Je polomér kruhu spravny? Opravte vSechny
problémy. Pot¢ sbalte funk¢ni blok a ulozte kod jako circle.pcbx.

8. Spust’te novy experiment. Napiste kod pomoci funkci moveADistance a circle, aby BOT $el rovné o
60 cm, oto¢ se proti sméru hodinovych rucic¢ek v kruhu o poloméru 30 cm o 180° a $el rovné o 60 cm.
Jak daleko je koncovy bod tohoto pohybu od pocate¢niho bodu?



