LEKCJA 2

Szlaban automatyczny:

rodzaje ruchu

Podstawowy kurs robotyki z zestawem uKit Entry
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Lekcja 2. Szlaban automatyczny: rodzaje

ruchu

Cele ksztatcenia

Wprowadzenie

Nauki przyrodnicze
Objasnienie istoty ruchu liniowego.

Matematyka

Ombodwienie dodatnich i ujemnych wartosci
katow

Zdobycie umigjetnosci kreslenia tukow

Technika

Opanowanie sterowania katem obrotu osi
serwomotoru oraz jego predkoscig obrotowa

Objasnienie tacznosci przez Bluetooth™ miedzy
komputerem a jednostka gtdwna

Inzynieria

Uzyskanie efektu podnoszenia sie i opuszczania
bariery (szlabanu) przez precyzyjne sterowanie
katem (i kierunkiem) obrotéw osi serwomotoru.
Sztuka

Brak

Skoro poznaliscie juz elementy zestawu uKit, mozemy zaczyna¢ budowe prawdziwego

robota!

Jednoreki robot-wojownik

T

Niektoére roboty przypominaja
swoim wygladem ludzi — maja
dwie nogi, dwie rece tutdéw i
gtowe. Sa jednak i takie,
ktérych gtéwnym elementem
W jest pojedyncze, sprawneisilne
- ramie - takie roboty mozna
' spotkac przy liniach
produkcyjnych w fabrykach
samochodow.
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Za roboty mozna tez uznac
automatycznie dziatajace

5 3 szlabany i bramy parkingdw.

_ .

Czy wiesz, jak dziata taki szlaban?

Co unosi i opuszcza szlaban? Reke cztowieka podnoszg i opuszczajg miesnie ramienia. A co
porusza szlabanem na wjezdzie na parking?

Co juz wiemy?

Wiecej informacji o serwomotorach

Wymagane elementy

-
e

1

.“‘;:
‘e C3x1

Wskaz w zestawie potrzebne czesci: jednostke
gtoéwng, ztacze C4 i serwomotor nr 1. Przygotuj
dziesie¢ elementéw C6 i jeden element C3.

Przyjrzyjmy sie czarnemu serwomotorowi z zestawu uKit.

Obrdc¢ tarcze serwa palcami. Ten element nazywa sie
orczykiem i cho¢ w tym przypadku jest okragta tarcza, miewa
tez inne ksztatty.

Czy wiecie, co oznaczajg te cztery widoczne na orczyku
symbole: a, m, %, @?

Jezeli chcemy, aby orczyk rozpoczynat obrét od potozenia, ktére
przyjmiemy za 0° (zero stopni), nalezy ustawi¢ symbol a przy
punkcie podziatki na korpusie serwa. Bedzie to punkt
poczatkowy ruchu orczyka.

Kazdy serwomotor (w skrdcie: serwo) jest oznaczony biatg
etykietg, na ktérej widnieje jego numer, np. ,ID-01". To nazwa
serwa, pozwalajgca odrézni¢ go od innych serwomotorow.

P =

Caxl P48x2

P80x1

Uzyjemy ich do budowy prostego
robota-szlabanu. Zaczynamy!
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Budowa modelu
Pora uzy¢ aplikacji: Zbudujcie robota, postepujac krok po kroku
Uruchomcie tablet lub komputer, otwdrzcie wedtug wyswietlanych przez aplikacje
wskazoéwek.

aplikacje UBTECH EDU i wybierzcie kolejno:
Primary (Kurs podstawowy)->Lifter
(Szlaban)>Build (Budowa)>Modeling
(Model).

Introductions

Potencjalne trudnosci przy budowie

Trudnos$é 1: Element C3 moze
blokowa¢ sie na serwomotorze w
niewtasciwej pozycji.

Wskazéwka: Zatozenie czesci C3
na serwo bedzie tatwiejsze, jezeli
delikatnie rozchylicie boki czesci
C3 | dopiero wtedy sprobujecie
nasunac¢ ja na serwomotor.

Automatic Lifting Lever

W
L1}

e

Trudnosé 2: Zaréwno natozenie, jak i
zdjecie elementu C6 moze wymagac
nieco sity. Jezeli element C6 nie
zostanie wcisniety do konca i
zablokuje sie W docelowym
potozeniu, nie da sie prawidiowo
zainstalowac¢ dzwigni szlabanu.

Wskazéwka: Docisnijcie element
C6, az ustyszycie klikniecie.
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Programowanie

Gdy robot bedzie gotowy, pora zajac sie programowaniem jego dziatania. W tym celu w
aplikacji wybierzcie: Action design (Projektowanie dziatania) -> New action (Nowa czynnosg).
Ta czes¢ aplikacji pozwala zdefiniowac¢ polecenia, ktére spowoduja wykonywanie przez
robota zadanych czynnosci.

z/f'\
W

New action Automatic Lifting Lever
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Potaczenie przez Bluetooth™

Opisany tu krok jest bardzo wazny. Nawigzanie fgcznosci miedzy jednostkg gtdwna
a uzywanym przez nas tabletem lub komputerem przy uzyciu protokotu Bluetooth™
pozwala przesytac z tabletu lub komputera polecenia do jednostki gtéwnej robota. Innymi
stowy, dzieki potaczeniu Bluetooth™ mozna swobodnie sterowac robotem za pomoca
swojego urzadzenia!l

Potencjalne trudnosci przy programowaniu

Trudnosé 1: Potaczenie Bluetooth™ moze nie byé
dostepne

1. Pamietaj, aby najpierw wiaczy¢ jednostke gtowna.

Poznacie, ze jest wiaczona, po Swiecacym sie na
zielono wskazniku LED.

2. Nawiazujac potaczenie przez Bluetooth™, trzymaj
tablet jak najblizej jednostki gtdéwnej robota.

3. Aby rozpoczac¢ proces nawigzywania potaczenia
Bluetooth™, kliknij ikone widoczna w lewym dolnym
narozniku okna aplikacji. Urzadzenie zacznie szukac
znajdujacych sie w poblizu urzadzen Bluetooth™,

Trudnosé 2: Nawigzanie potaczenia z niewtasciwa
jednostka gtéwna
Co zrobi¢ w sytuacji, gdy tablet wykryje w poblizu wiecej
niz jedna jednostke gtéwna? Zwrdlcie uwage na
oot ostatnie cztery znaki identyfikatora wyszukanego przez
3 tablet lub komputer urzadzenia — powinny by¢ takie
same, jak numer jednostki gtdwnej. W ten sposéb mozna
ja tatwo odréznic od innych.

The number behind the main
control box (last 4 digits)

=, W . '\_

Equipment number searched on the phone (last 4 digits)

Te dwa numery muszg

. byé identyczne!

Zawsze upewniajcie sie, ze wyswietlany w aplikacji numer jednostki gtéwnej i serwomotoru
zgadza sie z identyfikatorem danego podzespotu podanym na jego etykiecie.
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Main control box

LY
-

10-1

Mumer
serwomechanizmu

I BT

Wydawanie robotowi polecen za pomoca tabletu lub komputera

Czy kiedykolwiek bawiliscie sie zdalnie sterowanym samochodem-zabawka? Zatgczony do
niego kontroler (lub pilot) pozwala jechac¢ do przodu, do tytu a takze skrecac¢ w lewo i w
prawo. W podobny sposéb bedziemy sterowaé podnoszeniem i opuszczaniem ramienia

robota.

-15°

Bluetooth

b

Programowanie przez rejestrowanie ruchu

Ustawienie kata: Na ekranie
aplikacji stuzacym do
sterowania serwomotorem
recznie przeciggnij suwak po
tuku i zwrdé¢ uwage na ruch
ramienia: zaleznie od kierunku
przeciggania suwaka, ramie
bedzie podnosic sie lub opadac.

Ustawienie predkosci: Na tym
samym ekranie przeciggnij

recznie poziomy suwak
predkosci i zwrd¢ uwage na
zZmiane predkosci ruchu
ramienia.

Na razie robot nie poruszat ramieniem samodzielnie. Kazdym jego ruchem sterowalismy
recznie za pomoca dziatajgcej na tablecie lub komputerze aplikacji. Teraz sprébujmy
zaprogramowac serie ruchdéw, ktére robot moégtby wykonaé sam. Tak wiasnie dziata

Jprogramowanie przez rejestrowanie ruchu”.

Programujemy, rejestrujac ruchy robota: Zapiszmy w kolejnosci chronologicznej
potrzebne nam katy i predkos¢ ruchéw serwomotoru. ,Pokazemy” w ten sposdb robotowi,

jak ma sie ruszac.

Jak to dziata: w pamieci robota zapisywane sg okreslone katy (potozenia) serwomotoru
obracajgcego dzwignia szlabanu. To zupetnie tak, jakbysmy ,nagrywali” przeznaczony dla

robota film, mdwiacy mu kolejno, co i kiedy ma zrobic.
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Programowanie przez rejestrowanie ruchow robota jest proste i sktada sie zaledwie z kilku

krokoéw:
1. Otwieramy w aplikacji interfejs funkcji edycji programu. Serwomotor nadal jest
podtaczony do zasilania i nie mozna go obracac reka.
2. Klikamy (dotykamy na ekranie) okragty czerwony przycisk.
A\
O
3. Pojawia sie interfejs rejestrowania.
O
4, Serwomotor zostaje odtgczony od zasilania. Mozemy teraz reka przemiesci¢ dzwignie

ramienia robota (w rezultacie obracajgc orczyk serwomotoru) do dowolnego kata, w
Jjakim chcemy, aby sie znalazta.

5. Nastepnie klikamy na ekranie czerwony przycisk, konczac w ten sposob rejestrowanie
ruchu.
6. Powracamy do interfejsu edycji. Aplikacja wyswietli nam teraz modut serwomotoru.
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Zapisany (zarejestrowany)
etap ruchu

|

Fa
L

400 n

Klikamy modut i widzimy, ze zarejestrowat on potozenie, w jakim przed chwilg

ustawilismy go recznie! - 90°

90°

Bluetooth

P

Powtarzamy kroki (2)-(6), rejestrujac kolejne ruchy. Zarejestrowane ruchy tworza taricuch
chronologicznie nastepujacych po sobie czynnosci robota.

Jak rozumie¢ wartosci katéw serwomotoru?

Jak widac, ramie robota moze przyjmowac
wiele réznych potozen. Kazdemu z nich
odpowiada obrdt orczyka serwomotoru, do
ktérego jest ono przymocowane, O
okreslony  kat. Jakie wartosci kata
odpowiadajg poszczegdlnym potozeniom?
Zaprogramujmy ramie tak, aby obrocito sie
do zadanego potozenia i sprawdzmy za
kazdym razem, jaki to kat.

Potozenie ramienia Kat obrotu
serwomotoru
Pionowo
Poziomo
Ukosnie
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Spostrzezenia i przemyslenia: rodzaje ruchu

Rodzaje ruchu ciat

Rozrézniamy kilka réoznych rodzajow ruchu w zaleznosci od ksztattu sciezki, ktdrg pokonuje
poruszajgce sie ciato, na przyktad ruch po linii prostej lub po krzywej.

© Caters News Agency

Ruch po krzywej

W\
@ ® ®
Ruch po okregu Ruch falowy

Do ktérej z tych kategorii nalezy ruch ramienia szlabanu?

Przyjrzyjmy sie trajektorii (Sciezce) ruchu konca ramienia przemieszczajacego sie od
potozenia poziomego do pionowego. Jaka to bedzie linia? Zaznaczcie prawidiowa
odpowiedz.
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n

linia prosta linia tamana tuk

Zmodyfikujmy ramie szlabanu: Jezeli
zaobserwowanie trajektorii konca ramienia
szlabanu sprawia problemy, za pomoca gumki-
recepturki przymocujmy do niego pisak do
tablicy suchoscieralnej i przytézmy jednostke
gtébwna wraz z ruchomym ramieniem do
powierzchni tablicy. Nastepnie, uzywajac
tabletu Ilub komputera wydajmy robotowi
polecenie obrécenia dzwigni z potozenia
poziomego do pionowego. Jak nazwiemy
narysowang przez pisak linig?

Doswiadczenie fizyczne: przytézmy do
tablicy kredowej krede trzymana w
wyprostowanej rece. Nastepnie
wykonajmy (nadal wyprostowana) reka
obszerny ruch, nie odrywajac kredy od
tablicy.
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Pytania i zadania

Pytania

Jakie znacie inne przedmioty codziennego uzytku, ktére wykonuja ruchy po tuku?
Ktére ich czesci sg ruchome? Sprébujcie zbudowaé model nasladujacy ruch
dowolnego z nich: hustawki, wahadta lub machajacego tapka kota.

Hustawka Wahadto Machajacy tapka kot
(chinska figurka
przynoszaca szczescie)

Jak zmodyfikowac¢ te konstrukcje, aby ja ulepszy¢? Przykiad:

Potaczcie dwa obrotowe ramiona.

Zbudujcie robota z trzema obrotowymi
ramionami.

Odwroéccie go — teraz ramiona s3 jego
nogami...

Sprébujcie dobudowaé¢ do robota z

podnoszonym ramieniem budke
straznika parkingu!

Do czego przydaje sie serwomotor?

Co zrobi¢, aby ramie robota podnosito sie szybciej lub wyzej?
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