PRIRUCKA PRO UCITELE

Rizeni pfedniho kola

Cile
» Upravte StructureBOT tak, aby fidil pomoci pfedniho kola.

Materialy a vybaveni

Cislo dilu Popis mn
07s
tvi

ME-7039 StructureBOT, sestaveny, s dal§imi dily ze stavebnice StructureBOT 1

PS-3232 {lcontrol.Node 1

Mg¢fici ty¢ 1
Péska pro oznaceni podlahy

Obrazek 1. StructureBOT upraveny pro fizeni piednich kol

Tipy pro ucitele

* Tato aktivita je navrZena k provedeni po ptedchozi aktivité ,,StructureBOT se to¢i v kruhu*.

* Pro dosazeni nejlepsich vysledkl pIn€ nabijte //control.Node pred zahdjenim vySetfovani.
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 Pokyny tykajici se softwarovych tuloh, jako je pfipojeni bezdratovych zafizeni a pouzivani Blockly,
naleznete v nabidce Napoveéda v PASCO Capstone.
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* K sestaveni motoru a drzaku motoru je nutny ptilozeny Sroubovak Phillips.

* P1i této Cinnosti se hodi ptilozeny plochy Sroubovak. Konstrukéni Srouby lze utahnout rukou; studenti
vSak mohou chtit pouzit Sroubovak pro vétsi zabezpeceni, aby se zabranilo uvolnéni Sroubti pfi
pohybu konstrukce. K uvolnéni utazenych sroubi pii upraveé konstrukce miize byt také nutny
Sroubovak. Srouby proti vili pouzivané k zajisténi prevodi vyzaduji Sroubovak.

» Krok 1: Zatimco se servo otaci o £90°, pfedni kola se otaci o +45° diky ptfevodovému pomeru 2:1.

» Krok 2: Kdyz se servo otoc¢i na +90°, ptedni kolo se oto¢i o 45° doprava.

» Krok 3: Napiste kod tak, aby se predni kolo otocilo o 30° doprava a poté se pohybovalo v celém
kruhu o 360°. Pro otoceni predniho kola o 30° doprava musi byt servo nastaveno na 60°. Vzdalenost
se nachazi metodou pokusu a omylu a studenti mohou najit jinou hodnotu.
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Ll Jicontrol.Node - port EIED m

sleep for n (s v |

set stepper using units
for :
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rotate stepper through -
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to max +speed (rev/s) WIGES
with acceleration (rev/s?) 2

Wait for completion

» Krok 6: Pfi jizdé po oblouku 180° doleva nebo doprava s pfednim kolem otocenym o £30° by
teoreticky mél byt primér kruznice, kterou urazi pfedni kolo, stejny. Studenti v§ak pravdépodobné
zjisti, ze pruméry jsou riizné. Tento nesoulad miize pramenit z toho, Ze pfedni kolo je mirn€ nesouosé
nebo se lisi stupném prokluzu ¢i smyku jak na hnacim, tak na pfednim kole.

Odvozeni polomeru otdceni

Ptedni kolo je natoceno pod uhlem (o). Bot se otaci v kruznici o poloméru r s prednim kolem vzdy
te¢nou k této kruznici. Vnitini kolo se pohybuje po kruznici o polomeéru x a vnéjsi kolo se pohybuje po
kruznici x+W, kde W je Sitka stopy. Vzdalenost od poloviny mezi zadnimi koly k mistu, kde se predni
kolo dotyka podlahy, se nazyvay.

PASCO’






Rizeni ptednich kol | PRIRUCKA PRO UCITELE

o= uhel piedniho kola

¢=thel, o ktery se bot otaci v kruhu

W= Siika stopy

y= vzdalenost mezi zadnimi a prednimi koly
R= polomér kola

Potieba:

6= uhel, o ktery se otaci zadni kolo
r= Polomér kruhu

Odvod'te uhel predniho kola z hlediska uzivatelem urc¢eného poloméru kruhu a rozméra StructureBOT.

sin(a) = ,i

Reseni uhlu piedniho kola:

7 M

sin(ex)

Chcete-1i odvodit polomér kruznice, kterou sleduje zadni kolo:

.V
W

X+

tan(a) =

Reseni pro polomér kruhu zadniho kola:

Y W )
'\ tan(a) 2

Chcete-li odvodit uhel, o ktery se kolo otaci, najdéte délku oblouku kruhu kola: délka oblouku
=x¢

arc length = 23R(2(—ﬁ[) =Ro

Proto,

r8=xo¢

Reseni ihlu, o ktery se kolo otagi:

0=(% s ©)

Co se lisi, kdyz se StructureBOT otoci doleva?
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Rovnice pro x musi mit +W/2 misto —W/2.
Zde je ukazkovy kod pro funkci, ktera otoci kolo do zadaného uhlu a posouva BOT o zadany tihel oblouku:

Enter a negative Wheel Angle to turn left.

Wheel Angle must be less than or equal
1 to +45 degrees.

turn with:
Wheel Angle (deg) | E1)
i\ngle of Circle (deg) | EED)

(7) to [fTED with: Wheel Angle (deg), Angle of Circle (deg)
set to

set to

set (IR to

8 Wheel Angle (deg) *
LIRS E Wheel Angle (deg) - R
o

E4 radius (cm) - ReBR i I - - I sin + I} Wheel Angle (deg) -

in number output EIEEIERITE =R enter

2 (] negative - |

do | set servo for [ DR port KD m

sleep for n

& [Wheel Angle (deg) ~ IS
e | st sevo for [=IENEENA port 668 CEFEVED . o)) exa
sleepfornm
:EtEgﬂlo .
set EICDES to

[y em) I Bz ) 0 e e caraon | S E

in number output GEEIEN enter
<ot EFENEE I 0 fo @

m @ amn B e g cadg]

in number output [(EZIE enter Angle wheel rotates (rad) * =« m

sleep for n =
set stepper using units
12/ //control Node - |=
configure port B
rotate stepper through -
o OF B Angle wheel rotates (rad) + J - - | B

to max tspeed (rev/s)
with acceleration (rev/s?)

J\fail for completion
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Technicka podpora

Potiebujete dalsi pomoc? N&s znaly a pratelsky personal technické podpory je pripraven 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
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