PRIRUCKA PRO UCITELE

StructureBOT se toci v kruhu

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

Materialy a vybaveni

Cislo dilu Popis mn
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ME-7039 StructureBOT, sestaveno 1

PS-3232 /lcontrol.Node 1

Software pro sbér dat PASCO Capstone™

Obrazek 1. Otoceni proti sméru hodinovych rucic¢ek (kladny uhel).

Tipy pro
ucitele

» Tato aktivita je navrZena k provedeni po ptedchozi aktivité ,,StructureBOT Navigates a Maze*.
* Pro dosazeni nejlepsich vysledkd pIné nabijte //control.Node pied zahdjenim vySetfovani.

* Pokyny tykajici se softwarovych uloh, jako je pfipojeni bezdratovych zafizeni a pouzivani Blockly,
naleznete v nabidce Napovéda v PASCO Capstone.
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» Kompletni funkce, kterou by studenti méli mit po kroku 5:
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» Ukazkovy kod, aby BOT Sel rovné o 60 cm, otoc¢ se proti sméru hodinovych rucic¢ek v kruhu o
poloméru 30 cm o 180° a jel rovné o 60 cm.
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Technicka podpora

Potiebujete dalsi pomoc? Nas znaly a pratelsky personal technické podpory je pfipraven poskytnout pomoc
s timto nebo jakymkoli jinym produktem PASCO.

Telefon (USA) 1-800-772-8700 (Volitelné4)
Telefon (mezinarodni) +1 916 462 8384
Online pasco.com/support


http://www.pasco.com/support

