LEKCJA 10

Osmiorniczka:

zmiana srodka ciezkosci a ruch
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Lekcja 10. Osmiorniczka: zmiana srodka
ciezkosci a ruch

Cele ksztatcenia

1. Nauki przyrodnicze
Omodwienie  zmiany  $rodka ciezkosci przy
przemieszczaniu sie przedmiotow

2. Matematyka
Wprowadzenie pojecia figur o symetrii osiowej

3. Technika

Zastosowanie trzech rodzajow elementéw
mocujacych do serwomotorow

4. Inzynieria
Wprowadzenie zmiany srodka ciezkosci osmiorniczki
w celu poruszania sie robota

5. Sztuka
Omadwienie roli figur symetrycznych w projektowaniu

Wprowadzenie

Niesamowite macki oSmiornic

=/

Osmiornica to mieczak wyposazony w osiem miekkich i elastycznych ramion, ktérym
zawdziecza wyjatkowe umigjetnosci.

1. Na kazdym z ramion znajduje sie duza liczba przyssawek, przez co zwierze to jest w
stanie przywrzec¢ do niemal kazdego przedmiotu.

2. Co wiecej, ramiona osmiornic wykazujga niezwykla zdolnos¢ do regeneracji.
Przegrywajac potyczke z innym zwierzeciem, osmiornica potrafi pozby¢ sie jednego z
ramion, aby uciec — podobnie jak gubigce ogon jaszczurki — a utracona czes¢ ciata
zaczyna odrastac¢ juz po kilku dniach. Rejestrowano nawet przypadki zjadania przez
osmiornice wilasnych ramion, co badacze ttumaczag jedng z chordéb ich ukfadu
nerwowego.
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3. Os$miornica to zwierze wysoce inteligentne. Potrafi nawet uzy¢ swoich macek do
otwarcia stoja, w ktérym sie jg zamknie, lub — przeciwnie — do zakrecenia wieczka
stoja, w ktorym schowa sie przed niebezpieczenstwem.

Co juz wiemy?
Wyjmijcie z zestawu elementy potrzebne do zbudowania osmiornicy. Zbudujemy robota

wzorowanego na tym cudzie przyrody, cho¢ wyjatkowo zmniegjszymy liczbe jego ramion do
czterech!
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Budowa modelu

Uruchomcie aplikacje UBTECH EDU i wybierzcie w niej kolejno: Primary (Kurs
podstawowy)>Octopus (Osmiornica)=>Build (Budowa)>Modeling (Model).

Trzy uchwyty serwomotoréw

Zestaw uKit zawiera trzy rézne rodzaje uchwytdw serwomotoréw. Przy budowie robota-
osmiornicy przyda nam sie kazdy z nich.

Do noszacego oznaczenie C9 niebieskiego uchwytu serwomotoru mozna przymocowac
dwa serwa. Wykorzystamy dwa takie uchwyty do potgczenia przedniej i tylnej ,macki” po
kazdej stronie korpusu robota. taczy on obracajgce sie ramiona przednie i tylne.

Inaczej wykorzystamy zotte uchwyty C1 i C2: beda one przytrzymywac przednie i tylne
ramiona robota-osmiornicy, jednoczesnie nadajac catej konstrukcji zamierzony ksztatt.

Cc7
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Konstrukcja osmiornicy zawiera kilka par podobnych, bo symetrycznych
elementdéw zestawu: przeznaczone do mocowania serwomotoru
uchwyty C1i C2 oraz czesci ozdobne P12 i P13.

Przyjrzyjcie sie doktadnie rysunkom i zainstalujcie elementy ozdobne o
wiasciwych numerach na odpowiednich uchwytach serwomotorow. W
razie pomytki na pewno sie zorientujecie, ze osmiorniczka nie bedzie
wygladac tak, jak powinna.

Serwomotor 01/03 Serwomotor 02/04
(prawe tylne odnoéze/lewe (lewe tylne
przednie odndze) odnéze/prawe przednie
odnoze)
Nr uchwytu
serwomotoru
Potencjalne
trudnosci
przy
budowie
Element P12
ozdobny -
Sprawdzcie:

Obrdcécie C1 0180 stopni i poréwnajcie go z C2.

Obrdécécie P13 0 180 stopni i poréwnajcie go z P12.
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Sprawdzcie potaczenia

Na koniec przyjrzyjcie sie schematowi potaczen i sprawdzcie, czy prawidtowo podtgczyliscie
kazdy z czterech serwomotoréw z jednostka gtdéwna.

b B '._-.

Glawna jednostks
sterujyca

Programowanie

Sprébujcie zaprojektowac kilka prostych ruchdw o$miornicy, korzystajac z funkgcji
programowania przez ,zapisywanie” ruchdéw. Gdy juz ustawicie jej ramiona w zadnych
pozycjach, sprawdzcie w aplikacji wartosci katow wyswietlane dla kazdego z czterech
serwomotorow.

Small Octopus

400 ms 400 ms <

Bluetooth

B

Korzystajac z funkcji programowania przez zapisywanie ruchoéw, ustawcie osmiornice w
pozycji ,siedzacej”.
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Korzystajac z funkcji programowania przez zapisywanie ruchdw, ustawcie osmiornice w
pozycji ,stojacej”.

Spostrzezenia i przemyslenia: jak bedzie poruszac sie robot-
osmiornica?

Analiza ruchéw przemieszczajacej sie oSmiornicy
Sprobujcie zasymulowac za pomoca zbudowanego robota ruchy osmiornicy.

Ruchy jej konczyn podzielimy na dwa etapy: ,$cigganie” i ,rozstawianie”.

Scigganie Rozstawianie
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Uczymy oSmiornice biegac¢

Bytoby wspaniale, gdyby osmiornica potrafita nie tylko stac i siedzie¢, ale tez wykonywac
kroki do przodu i do tytu. Jakie wartosci nalezy nadac¢ katom czterech serwomotordw, aby
uzyskac taki efekt? Czym réznia sie zakresy ruchu przednich i tylnych ramion (,konczyn”)
osmiornicy? (Podpowiedz: potrzebujemy spowodowac zmiane potozenia srodka ciezkoscil)
Wypetnijcie ponizszg tabele. Jakie wartosci katéw przyjmuje kazdy z czterech
serwomotoréw na kazdym z etapow biegu?

ID-03 ID-04
ID-01 ID-02
Nr serwa (lewa (prawa
(prawa tylna (lewa tylna . .
Etap ruchu . . przednia przednia
konczyna) konczyna) . .
konczyna) konczyna)

Etap 1: sScigganie

Etap 2: rozstawianie

Uzupetnijcie stwierdzenie, wpisujac w odpowiednich lukach stowa ,wiekszy” i ,mniejszy”:

Gdy robot-osmiornica porusza sie do przodu, zakres, w jakim zmienia sie kat obrotu
przednich serwomotordw jest od zakresu zmiany kata tylnych serwomotoréw.

Gdy robot-osmiornica porusza sie do tytu, zakres, w jakim zmienia sie kat przednich
serwomotoréw jest od zakresu zmiany kata tylnych serwomotoréw.

Jak przyspieszy¢ bieg robota-osmiornicy?

Zorganizujcie wyscig robotdw! Przekonajcie sie, czyja osmiornica ,biega” najszybciej.
Pytanie: jak zaprojektowac¢ ruchy serwomotordw, aby osmiornica przemieszczata sie
szybciej?

Odpowiedz:
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Pytania i zadania

Robot-osmiornica

Niemiecka firma Festo, korzystajac ze swoich bogatych doswiadczen w dziedzinie
konstruowania bionicznych robotéw, stworzyta robota o nazwie ,OctoGripper”, ktérego
ramie byto wykonane z elastycznego, fatwo zmieniajacego ksztatt materiatu. Dzieki
sprytnemu systemowi pneumatycznemu ramie robota moze owijac sie wokdt przedmiotéw
i chwyta¢ za pomoca znajdujacych sie na nim przyssawek rozmaite gtadkie i kragte
przedmioty, np. pitki, metalowe prety, butelki, a nawet zwiniete w rulon czasopisma. Ramie
robota jest tak elastyczne i miekkie, jak ramie prawdziwej osmiornicy.
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