Rizeni pfedniho kola

Cile

* Upravte StructureBOT tak, aby tidil pomoci ptedniho kola.

Materialy a vybaveni

Meéfici tye

Cislo dilu Popis mnoz
stvi
ME-7039 StructureBOT, sestaveny, s dalsimi dily ze stavebnice StructureBOT 1
PS-3232 /lcontrol.Node 1
1

Péska pro oznaceni podlahy

Software pro sbér dat PASCO Capstone™

Obrazek 1. StructureBOT upraveny pro fizeni prednich kol
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Rizeni prednich kol

Pozadované dily

Krome sestaveného Structure BOT budete potiebovat nasledujici dily ze stavebnice StructureBOT:

dislo Popis mn
refer 0%s
ence tvi

Pievodovka 30 zubu

Prevodovka 60 zubt

Drzak motoru

Drazkovy adaptér hiidele

Servomotor

Palec

Srouby proti zp&tnému chodu

o |l N|jlo|la|ld~M|lw|N]| R
N Sl S N

4-40 Srouby pro upevnéni motoru

Pozadi

V predchozich ¢innostech byl StructureBOT tizen chodem krokovych motort na zadnich dvou kolech
riznymi rychlostmi. Pfi této ¢innosti bude StructureBOT fizen otaCenim piedniho kola se servomotorem
spojenym s pievody. BOT se posouva dopiedu pomoci pohonu jednoho zadniho kola s krokovym
motorem.
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Rizeni prednich kol

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

Cast 1: Upravte StructureBOT
1. Odpojte oba motory od //control.Node.

2. Demontujte ob¢€ zadni kola a oba drzaky motoru.

4. Z drzéku s hideli v otvoru 1 vyjméte motor, ale hiidel ponechte na miste.
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Rizeni prednich kol
5. Nainstalujte tento drzak motoru (bez motoru) na levou stranu BOT do otvoru X a zajistéte jej
kiidlovym Sroubem.

7. Na pravou stranu BOT nainstalujte druhy drzédk motoru (s motorem stéle pfipojenym) do otvoru pro kolik Z
a zajistete jej kiidlovym Sroubem.

8. Pripravte si servomotor, drazkovy adaptér hiidele, 4-40 Sroubl uchyceni motoru (4 kusy), uchyceni
motoru a 30 zubti a Sroub proti vili. Sestavte tyto dily podle obrazku.

9. Demontujte ptedni pojezdové kolo a odstraite obé distan¢ni podlozky a klestinu.
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Rizeni prednich kol

#3.

11. Presunte //control.Node na zadni stranu platformy na horni ¢asti BOT.
12. Zapojte servomotor do portu serva 1 //control.Node.
13. Zapojte krokovy motor do portu B //control.Node.
14. Nastavte servomotor na 0°:
a. Pfipojte //control.Node k softwaru PASCO Capstone pres Bluetooth.
POZNAMKA:Pokyny tykajici se softwarovych iiloh, jako je pripojeni bezdrdtovych zafizeni a pouzivani
Blockly, naleznete v nabidce Napoveéda v PASCO Capstone.

b. V novém experimentu vytvoite nasledujici kod:

set servo for B/ IR port u

sleep for n (s |

C. Spust'te zaznam dat. Servomotor se piesune do své polohy 0°.

15. Vlozte kolecko zpét do predni casti BOT. Vyrovnejte kolo tak, aby se tocilo ptimo vpied. Pripevnéte

ozubené kolo s 60 zuby k hiideli pojezdového kola pomoci Sroubu proti zpétnému chodu, jak je
znazornéno na obrazku.
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Rizeni prednich kol

Cast 2: Naprogramujte StructureBOT tak, aby sel p/imo vpied

1. V novém experimentu zopakujte nasledujici kod, ktery nastavi uhel serva na 0° a prikaze krokovému
motoru, aby se pohyboval na vzdalenost 100 cm. Priimér kola (cm) mtize mit pro vas StructureBOT
jinou hodnotu. Blok spanku je nutny, aby se servo dostalo na 0°.

-4 Distance (cm) + R 100
=& Wheel Diameter (cm) » R

set servo for [ I port EIED n

sleep for n (s v ]

set stepper using units
.+ /lcontrol.Node -«

configure port B

rotate stepper through -

angle (rev)

| Distance (cm) - | ()% + 1| Wheel Diameter (cm) - |

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

Wait for completion

2. Vyzkousejte kod. Pohybuje se StructureBOT piimo vpied o 100 cm? Pokud ne, zkontrolujte kod a
opravte piipadné problémy.

Cast 3: Zataceni doleva a doprava

1. Servo se muze otacet o0 £90°. Jaky je maximalni thel, o ktery se mtze predni kolo oto¢it? Pro¢€ je to
ne+90°?

2. V kodu nastavte uhel serva na +90°. Jakym smérem se otaci predni kolo (doleva nebo doprava)?

3. Napiste kod tak, aby se piedni kolo otocilo o 30° doprava a poté se pohybovalo v celém kruhu o 360°.
Najit vzdalenost, kterou musi kolo krokového motoru urazit, aby kruh dokoncilo, bude vyzadovat
pokus a omyl. Zaznamenejte tuto vzdalenost.

4. Zménte vzdalenost v kodu tak, aby se BOT pohyboval po 180° oblouku doprava. Oznaéte polohu
predniho kola paskou na podlaze na zac¢atku a na konci oblouku. Pomoci metru zméfte prameér
tohoto kruhu, ktery tvofi predni kolo.

5. Napiste kod tak, aby se predni kolo otocilo o 30° doleva a poté se pohybovalo v uplném kruhu.
Najit vzdalenost, kterou musi kolo krokového motoru urazit, aby kruh dokoncilo, bude vyzadovat
pokus a omyl. Zaznamenejte tuto vzdalenost. Uhel bude jiny, neZ byl pro pravou zatacku, protoze
krokovy motor je nyni spiSe na vnéjsi stran€ kruhu nez uvnitt.

6. Zménte vzdalenost v kodu tak, aby se BOT pohyboval po 180° oblouku doleva. Oznacte polohu
predniho kola paskou na podlaze na zac¢atku a na konci oblouku. Pouzijte metr
zm¢éite prumér tohoto kruhu, ktery tvofi predni kolo. Je primér kruhu stejny jako u pravé zatacky?
Pro¢ nebo pro¢ ne?

7. Zmeénte svij kod tak, aby se predni kolo otocilo o 30° doprava a BOT se pohyboval o 90 stupnd.

8. Naprogramujte BOT tak, aby se posunul vpted o 50 cm, zastavil se, otocil se doprava o 90 stupni a postoupil
vpred o 30 cm.
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