LEKCJA 6

Slimaki:

pomiar czasu i obliczanie predkosci

Podstawowy kurs robotyki z zestawem uKit Entry
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Lekcja 6.

Slimaki:  pomiar czasu

| obliczanie predkosci

Cele ksztatcenia

Wprowadzenie

Zagadka: Jakie zwierze
czesto pojawia sie po
deszczu?

Slimak! Slimaki luba
mokre srodowisko. Po
deszczu wilgotnosc¢
powietrza jest dla nich
idealna, wypetzaja
wiec ze swoich
kryjowek i ciesza sie
zyciem!

Nauki przyrodnicze
Pomiar czasu i obliczanie predkosci.

Omaodwienie wptywu tarcia na przemieszczanie sie.

Matematyka

Zrozumienie zaleznosci matematycznej miedzy
odlegtoscia, predkoscia i czasem.

Technika

Dostosowanie i skoordynowanie katow obrotu i
predkosci obrotowych dwdéch serwomotoréw.

Inzynieria

Budowa robota-slimaka, ktéry petza dzieki
odpowiedniemu  potaczeniu ruchow  dwoch
serwomotorow.

Sztuka

Brak
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Co wiecie o slimakach? Czy znacie mechanizm ich ruchu?

Na stopie znajdujg sie poprzeczne fatdy, ktérych falujacy ruch powoduje powolne
poruszanie sie slimaka do przodu. Czy slimaki mogtyby poruszac sie szybciej? Jak obliczy¢
predkos¢ slimaka?

Co juz wiemy?
Podpowiedzi i objasnienia

Jak zbudowac robota-slimaka? Z jakich czesci sktada sie ciato slimaka?

U wiekszosci slimakéw mozna rozréznic: skorupe, stope (ciato) i oczy (lub gtowe).
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Budowa modelu

Budujemy!

Uruchomocie tablet lub komputer. Uruchomcie aplikacje uKit EDU i wybierzcie w niej kolejno:
Primary (Kurs podstawowy), Snail (Slimak) = Build (Budowa) —>Modeling (Model).

Zbudujcie robota, postepujac krok po kroku wedtug wskazéwek wyswietlanych przez
aplikacje.

Potencjalne trudnosci przy budowie

 § ;‘

Trudnosé 1: Elementy C13 i Cl4 sg do siebie bardzo podobne.
Uwazajcie, aby ich ze soba nie pomyli¢ w trakcie budowy. Ten
etap wymaga uzycia elementu Cl4.

Podpowiedz: aby odréznic¢ te elementy od siebie, poréwnajcie
je z lista elementoéw.

Trudnos$é 2: Element P34 jest nieco ukryty — stanowi podstawe
oczu Slimaka. Jego wtasciwe zainstalowanie moze wymagac
doktadniejszego przyjrzenia sie instrukcji.
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Programowanie

Po zakonczeniu budowy uruchomcie aplikacje i wybierzcie kolejno polecenia:
LAction design” (Projektowanie dziatan) -> ,Action Example” (Przyktadowe dziatania).

Funkcje stopy slimaka beda petni¢ dwa serwomotory. Pierwszy z nich bedzie znajdowac sie
na przodzie, a drugi — na koncu korpusu robota-slimaka. Uzywaliscie serwomotoréow
podczas poprzednich lekcji i wiecie juz, jak nimi sterowac. Zaczynamy od przeanalizowania
ich ruchu i wymyslenia, w jaki sposdb oba serwa musza ze sobg wspdtpracowac, aby slimak
poruszat sie do przodu.

Programowanie dziatania serwomotordw powodujgcego ruch slimaka do przodu: we
wszystkich czterech programach serwomotor nr 2 obraca osig pierwszy, a nastepnie obraca
SWO0jg 0sig wspotpracujacy z nim serwomotor nr 1. Powoduje to przemieszczenie sie slimaka
do przodu.
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Programowanie dziatania serwomotoréw powodujacego ruch $limaka do tylu: we

wszystkich czterech programach predkosé¢ obrotowa serwomotoru nr 1 jest wieksza. Po
obrocie serwa nr 1 obraca swojg osig wspotpracujacy z nim serwomotor nr 2. Powoduje to

przemieszczenie sie slimaka do tytu.
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Snails
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Gotowe przyktady zaprogramowanego dziatania serwomotoréw sg dobrym punktem
wyjsciowym. Uczniowie moga samodzielnie modyfikowaé ten wzorzec, aby $limak
faktycznie sie przemieszczat

Kliknijcie przycisk ,Action editing” (Edycja ruchéw): oba serwomotory powinny dziata¢
rownoczesnie, a wartosc kata obrotow nie powinna by¢ zbyt duza, aby robot-slimak sie nie
przewroécit.
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Utrzymywanie réwnowagi: suwak na tuku

Matymi krokami dostosujcie wartos¢ kata, obserwujac, jak wprowadzane zmiany wptywaja
na ruch robota-slimaka.

Jezeli wartosci katodw serwomotorow beda za duze, ich ruchy spowoduja, ze slimak straci
rownowage.
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Uzupetnijcie stwierdzenie:

».Na podstawie przeprowadzonych prob ustalilismy, ze aby slimak utrzymywat rownowage,
zakres kgta obrotu dla serwomotoru 1 powinien wynies¢ | a dla serwomotoru 2

”
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Spostrzezenia i przemyslenia: pomiar czasu i obliczanie
predkosci

Mierzymy czas ruchu robota

Po zakonczeniu pracy nad programem wprawiajagcym robota-slimaka w ruch i

Zapewniajagcym mu przy tym réwnowage, umiesccie go przed linig startu, wiaczcie na

smartfonie (tablecie, komputerze) funkcje stopera i wyzerujcie jej wskazanie.
' == 1) = Weaes

Uruchomcie stoper w momencie rozpoczecia ruchu slimaka.
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Zakonczcie pomiar czasu w momencie dotarcia slimaka do drugiej linii. Odczytajcie
zmierzony czas. Teraz juz wiecie, ile czasu zajeto robotowi pokonanie odlegtosci miedzy linig

startu a linig mety.

Obliczamy predkosé¢

Predkosc¢ to wartos¢ moéwigca nam, jak szybko porusza sie dane ciato.

| Aby jg zmierzy¢; konieczne jest sprawdzenie pokonanej przez to ciato odlegtosci oraz czasu,
jaki zajeto mu jej pokonanie. Innymi stowy, predkosc to stosunek odlegtosci pokonanej przez
ciato do czasu, w ktérym ciato to przebyto te odlegtosé. Wynika z tego wzdér na wartosc
predkosci, zgodnie z ktorym predkosc jest rowna drodze podzielonej przez czas.
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Na lekcji poswieconej robotowi-golfiscie za pomoca linijki mierzyliscie odlegtosé, na ktéra
oddalita sie pitka uderzona przez ramie robota. Wiedzac, jak zmierzy¢ odlegtosc i wartosc
czasu, mozecie obliczy¢ predkos¢ slimaka. Skorzystajcie z podanego wyzej wzoru,
podstawcie wartosci i obliczcie predkos¢ w ponizszym wierszu:

Wptyw budowy i wiasciwosci stép robota-slimaka na sity tarcia i
predkos¢ jego ruchu

Czy zmodyfikowanie konstrukcji slimaka spowoduje zmiane predkosci jego ruchu?
Sprawdzmy:

1. Przymocujcie do tylnej ,stopy” $limaka element P79.

Umiesccie tak zmodyfikowanego slimaka tuz za linig startu. Uruchomcie slimaka i zmierzcie
czas, W jakim pokona dystans do mety.

lle wyniosta predkos¢ slimaka? Napiszcie wzor, podstawcie wartosci i obliczcie predkos¢ w

ponizszym wierszu:
=
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2. Odtaczcie element P79 od tylnej ,stopy” slimaka i element C4 od jego przedniej ,stopy”.
Zainstalujcie teraz element P79 na przedniej stopie Slimaka.

r _—

Umiesécie ponownie zmodyfikowanego S$limaka tuz za linig startu i ponownie go
uruchomcie. Nie zapomnijcie zmierzy¢ czasu, w jakim pokona droge do mety!

lle wyniosta tym razem jego predkos¢? Napiszcie wzdr, podstawcie wartosci i obliczcie
predkos¢ w ponizszym wierszu:

Zastanéwcie sie: Dlaczego ten sam element zestawu prowadzi do uzyskania przez robota-
Slimaka réznych predkosci w zaleznosci od tego, do ktérej stopy go przymocujemy?

Sprébujmy odpowiedzie¢ na to pytanie: zainstalowanie elementu P79 na stopie $limaka
zmienia site jej tarcia o podtoze podczas ruchu slimaka. Tarcie to sita skierowana przeciwnie
do kierunku zamierzonego ruchu ciata, dziatajgca w momencie, gdy ciato to ma kontakt z
podtozem lub z innymi ciatami. Tarcie jest potrzebne, gdyz to dzieki niemu mozemy chodzi¢
(odpychac sie od podtoza) i chwytac przedmioty (i nie wyslizguja sie nam one z rak).

Podsumowanie Zainstalowanie elementdéw podobnych do P79 na przedniej stopie robota-

dlimaka powoduje (zwiekszenie/zmniejszenie) predkosci jego ruchu.
Zainstalowanie takich samych elementdw na tylnej stopie sSlimaka skutkuje
(zwiekszeniem/zmniejszeniem) jego predkosci.

Jak widaé, tarcie moze zarédwno zwiekszac opdr ruchu, jak i pomagac sie poruszad!
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Pytania i zadania

Pytania

(1) Sprébujcie zmodyfikowaé élimaka za

pomocg dostepnych elementéw. Czy
zatozenie na stope gumki-recepturki
zwiekszy czy zmniejszy tarcie miedzy
stopa a podtozem?

Czy zainstalowanie gumki-recepturki
w réznych miejscach powoduje
zmiane predkosci? Czy gumka
zwieksza opdr ruchu, utrudniajac
poruszanie sig, czy tez pomaga
robotowi poruszac sie szybciej?

Zapamietaj, to wazne!

Wzdor matematyczny na predkosé to
droga podzielona przez czas. Jestesmy
wiec w stanie obliczy¢ predkosc ciata,
jezeli znamy przebyta przez nie odlegtosc

i czas, w ktdérym jg przebyto.

Tarcie napotykamy na kazdym kroku. Sity
tarcia moga zarodwno utatwiac poruszanie

sie, jak i je utrudniac.

Czy wiecie tez, ze...

Istnieje wiele gatunkdw zwierzat petzajacych, od
gasienic po weze. Chociaz i gasienice i weze
poruszaja sie ruchem petzajagcym, bardzo réznig
sie miedzy sobg pod wzgledem mechaniki
swojego ruchu. Wiekszos¢ gasienic petza dzieki
kurczeniu, a nastepnie rozprezaniu odpowiednich
miesni. Weze natomiast moga petzac az na trzy
rézne sposoby. Na lekcji zbudowaliscie robota
nasladujacego ruchy slimaka. Aby dobrze oddac
tak powolne petzniecie, 0s serwomotoru powinna
przy kazdym ruchu obracac sie jedynie o niewielki
kat. Inaczej porusza sie widoczna na ponizszym
zdjeciu gasienica. Gdyby zbudowac robota
ilustrujgacego mechanike jej ruchu, obroét osi
serwomotoru bytby przy kazdym ruchu znacznie
wiekszy, niz w przypadku slimaka.
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