Ovladani robotického chapadla

Cile
« Upravte StructureBOT tak, aby zahrnoval chapadlo.
» Naprogramujte BOT tak, aby uchopil, zvedl, pohyboval a odkladal salek.

Materialy a vybaveni

Cislo dilu Popis mnozstvi

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

PS-3232 /lcontrol.Node 1
Software pro sbér dat PASCO Capstone™

Right Left

Obrazek 1. StructureBOT s chapadlem



Pouziti uchopovace

Pozadované dily

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

¢islo reference | Popis mnozstvi
1 Collet 1
2 Rozpérky 2
3 ozubena kola 45 zubt 2
4 Konektory 2
5 Pohar 1
6 Palec 15
7 Srouby proti zp&tnému chodu 6
8 #2 Nosniky 2
9 #1 Nosniky 2
10 Hridelové drazkové adaptéry 3
11 Drzék motoru 1
12 Uchopovaci prsty 2
13 Naprava 1
14 Ozubena kola chapadla 2
15 Zaves 1
16 Servomotory 2
17 4-40 Srouby pro upevnéni motoru 8
18 Gumicky 2




Pouziti uchopovace

Zalozit

1. Sestavte StructureBOT, jak je popsano v ,,Sestaveni StructureBOT s pohonem 2 kol“.
POZNAMKA:Pokud jste diive upravili BOT pro pohon piednich kol, obnovte jej do piivodni konfigurace
pohonu 2 kol.

2. Nabijte //control.Node.

Cast 1: Pridejte uchopovac do StructureBOT

1. Vlozte dva drazkové adaptéry hiidele do drazek drzaku motoru.

2. Ptipevnéte prsty chapadla k ozubenym kolim chapadla pomoci kiidlovych Sroubd.

3. Nasad'te ozubena kola chapadla na htidele podle obrazku. Zajistéte je Srouby proti zpétnému chodu.




Pouziti uchopovace

5. Nastavte servomotor na 0°:

a. Zapojte servomotor do portu serva 1 //control.Node.
b. Ptipojte //control.Node k softwaru PASCO Capstone pies Bluetooth.

POZNAMKA:Pokyny tykajici se softwarovych iiloh, jako je pFipojeni bezdrdtovych zaiizeni a pouzivani
Blockly, naleznete v nabidce Napoveda v PASCO Capstone.

€. V novém experimentu vytvoite nasledujici kod:

set servo for W/EnT e N I port n

sleep for n (s v |

d. Spustte zaznam dat. Servomotor se piesune do své polohy 0°.

6. Drzte chapadlo zaviené a pomoci 4-40 Sroubt pro montaz motoru (4 ks) pfipevnéte servomotor k
sestave chapadla. Poznamenejte si polohu drazkovani motoru ptipojeného k adaptéru drazkovani
htidele v poloze 2 drzéku motoru.

7. Na osu nasunte ozuben¢ kolo se 45 zuby, distan¢ni vlozku, zdvés a dalsi distan¢ni vlozku podle
obrazku. Upevnéte zaves dvéma Srouby proti vili a jednim Sroubem proti vili upevnéte ozubené
kolo.




Pouziti uchopovace
8. Pomoci kiidlového Sroubu upevnéte sestavu chapadla k otvoru pro sttedovy kolik zavésu, jak je
znazornéno na obrazku.

9. Ptipravte si servomotor, drazkovy adaptér hiidele, 4-40 Sroubti pro uchyceni motoru (4ks) a
drzak motoru. Sestavte tyto dily podle obrazku.

10. Pomoci dvou kiidlovych Sroubi pfipevnéte lozisko k otvorim pro koliky F a H konektoru.

11. Pomoci kiidlovych Sroubt pfipevnéte sestavu motoru (od kroku9) do otvoru C konektoru (z kroku
10), ptipevnéte nosnik €. 2 k otvoru B a pfipevnéte nosnik €. 1 k otvoru A.




Pouziti uchopovace

13. Nastavte servomotor na 0°:

a. Zapojte servomotor do servo portu 2 //control.Node.

b. V novém experimentu vytvoite nasledujici kod:

set servo for F/2ENl e NI port RS n

sleep for n (s v |

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

14. Pomoci dvou ki#idlovych Sroubt ptipevnéte sestavu motoru k BOT podle obrazku.




Pouziti uchopovace

15. Posunte sestavu chapadla napravy (z kroku8) pies konektor a lozisko tak, aby ozubena kola
zabirala s chapadlem vodorovné, jak je znazornéno na obrazku.




Pouziti uchopovace

20. Odpojte vSechny motory od //control.Node, protdhnéte kabely otvorem v platformé a znovu je
ptipojte k //control.Node néasledovné.

POZNAMKA:Viz obr. I a viimnéte si, Ze ,, predni ¢dst” BOT je konec s chapadlem a hnact kola jsou nyni
oznacena jako ,,prava predni* a ,,leva predni .

° Pfipojte levy pfedni krokovy motor k portu A.

° Pfipojte pravy predni krokovy motor k portu B.

° Pfipojte servomotor, ktery otevira chapadlo, k portu 1.

° Pfipojte servomotor, ktery zveda chapadlo, k portu 2.
21. Nainstalujte gumové pasky na chapadlo podle obrazku.




Pouziti uchopovace

Cast 2: Vytvdreni funkci pro otevieni, zavieni, zvednuti a zavieni chapadla

1. V novém experimentu vytvoite funkci nazvanou openGripper a dal$i nazvanou closeGripper.

€31 @) 11 openGripper |
-4 Open Angle ~ 160N 65 |

CEWLR G f/control.Node + Fefelid 1 + | ‘

sleep for ‘ms v
| seer for T

E1@) ) closeGripper |
-1l Close Angle + KGN 0 |

set servo for (eI port EIED Close Angle * 7

sleep for ‘ms v
sleep for WETH

2. Vytvoite funkci nazvanou raiseGripper a dalsi s ndzvem LowerGripper.
1@} 3] raiseGripper
=218 High Angle ~ RG]
set servo for port EXED High Angle - |

sleep for ‘ms v
sleee for TN

(2) @) to

=1 Low Angle - NN 5]
set servo for [ e port RS .

sleep for ‘ms v
sleep for ffETN

3. Vytvoite poznamku a spojte vSechny tyto funkce do jednoho souboru. Exportujte kod jako
gripperControl.pcbx.

Gripper Control
[ ra}seGripper
. openGripper

closeGripper

| lowerGripper
L PP

4. Kombinujte funkce pro snizeni chapadla, jeho otevieni, zavieni a zvednuti. Spustte kod a zjistéte, zda
to funguje.

Cast 3: Kombinace funkci pro zvednut/ sdlku, otocen/ a odlozen?
V této ¢asti je kelimek umistén 20 cm pied chapadlem. BOT je naprogramovan tak, aby spustil a oteviel

chapadlo, posunul se vpied o 20 cm, zaviel chapadlo a zvedl jej; pak couvejte o 20 cm, sklopte chapadlo
a oteviete chapadlo, ¢imz pohnete Salkem a odlozZite jej.
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1. Jak vite, jaky thel pouzit k uzavieni kolem $alku? Odhadnéte a zkuste to.

2. Chcete-li najit thel, ktery se uzavira kolem 8alku, vytvoite funkci tichopu, ktera snima, kdyz proud
serva stoupa, kdyz se chapadlo zavira na salku. Pomoci smycky prochazejte uzaviraci tihel po jednom
stupni a mefte proud servomotoru z portu 1, abyste vidéli, kdy proud stoupne nad 50 %. V tomto
okamziku se chapadlo uzaviel kolem predmétu. Pomoci bloku Vystup kodu miizete zobrazit vystup
uhlu serva do zobrazeni Cislic na strance sesitu. To vam fekne thel serva, kdyz je zavieno na objektu.

" 1 Jicontrol.Node + |t 1 - | n Angle for Closing on Cup
| Closed Angle WV Run #2
sleep for m(m 9

count with from m to .m by .n
do \ set servo for {21 0L port KIS gripper angle - || i

in number output [(EFL M enter

sleep for m ‘ms * |

(o) if ‘ (-1 Servo Current 1 * = % + > + I 50 ]

do | gleep for mﬁm

EIREES 1 Servo Current 1 + | % - M > + I 50
do ((EEZIED of loop

sleep for m ms - |
|

3. Umistéte Salek do chapadla a spustte zaznam. Zkuste to nékolikrat. Zaznamenejte praimérny uhel.

4. Spust'te novy experiment. Importujte nésledujici soubory, které jste vytvofili v pfedchozich aktivitach:
moveADistance.pcbx
gripperControl.pcbx
rotace-angle.pcbx

5. Vytvoite funkci nazvanou Park Servos, ktera zavie chapadlo a zvedne jej vysoko.

@) () to
Setservo for B = port o)

L. llcontrol.Node - port ZEB m

—

6. Ve funkci closeGripper nastavte Close Angle na hodnotu, kterou jste nasli v kroku?2.

7. Pouzijte své funkce k vytvoreni kodu, ktery zaparkuje serva, pak spust’te chapadlo a oteviete
chapadlo. Poté pomoci smycky pétkrat opakujte: Posurite BOT doptedu o 20 cm, zaviete chapadlo,
zvednéte chapadlo, otoéte BOT o 180°, spust’te chapadlo, oteviete chapadlo, posuiite BOT dozadu o
20 cm. Poté zaparkujte serva.

8. Umistéte Salek asi 20 cm pred chapadlo a vyzkousejte sviyj kod.



