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Lekcja 1.1
Maty silnik

Wstep, dziatanie, ¢wiczenia offline i warsztat
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EDUCATIONAL ROBOT

Lekcja 1.1

Maty silnik

Wstep, dziatanie, ¢wiczenia offline i warsztat

Podczas tej lekcji dowiesz sie:

. Jak dziata silnik
. W jaki sposdb mozna sterowaé motorem i jak programowac jego moc, predkos$é i czas obrotu
. Jak mozna doktadnie obliczy¢ czas pracy silnika i liczbe obrotéw ktdre wykona

. W jaki sposdb podtaczy¢ prawidtowo motor do sterownika Krypton

Po tej lekcji bedziesz potrafit:

. Wskazaé przytaczenia ruchome i state motoru

. Programowac ruch silnika w programach Scratch i Chart
. Wykona¢é obliczenia zwigzane z precyzyjnym programowaniem silnika
. Samodzielnie podtgczy¢ motor do sterownika Krypton i napisa¢ program wedtug wtasnych potrzeb

's solectric MISTRZOWIE REBOTYKI
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Lekcja 1.1

Maty motor

Parametry matego motoru
. Predkos¢: 500 obrotow na minute (predkosé¢ 100)
. Dla Kryptona 0,2—predkos¢: 250 obr/min (predkos¢ max. 50)

« Mocssilnika: 20 Ncm (niutonocentymetry)

Mozliwosci:
. podtgczenie koét, zebatek, mechanizmoéw—napedzanie konstrukgji
. Zliczanie liczby obrotow, pomiar kata obrotu

. Réwnolegta wspdtpraca z innymi silnikami

's solectric MISTRZOWIE REBOTYKI
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Lekcja 1.1
Bloki sterowania motorem

Abilix Scratch

©
V

Bloki odpowiedzialne za sterowanie matym moto-

@ik a- o@D rem znajdujg sie w niebieskiej zaktadce ,Czynnosci”.
() Wylacz

W kazdym bloku mozemy wybra¢ port podtgczonego
motoru i predkos$é z jakg motor bedzie sie poruszad.

Aby wybra¢ odpowiedni port wystarczy klikngé w rozwijang liste

i w oknie zaznaczy¢ odpowiednie wyjécie. Wybrany port jest @ |m| ||1r|| |m|
A B (o] D

zaznaczony kolorem pomaraniczowym. Istnieje mozliwos¢ wyboru

kilku portéw jednoczesnie. O tym jednak pdznie;.

Port silnika Predkosc pracy silnika

Wytacz

W programie Scratch mozemy ograniczy¢ czas trwania pracy silnika za pomoca bloku , Czekaj”.

Innymi stowy, robot rozpocznie wykonywanie programu pracy silnika i bedzie czekat na wykonanie
kolejnego zadania przez okreslong dfugosc czasu. Blok , Czekaj” dostepny jest w czerwonej zaktadce
modutu , Kontrola”

G solectric MISTRZEWIE R&EBQITYKI
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EDUCATIONAL ROBOT

Lekcja 1.1

Bloki sterowania motorem

Abilix Chart

Silnik

Gtosnik

Przypisanie

Blok odpowiedzialny za sterowanie motorem/silnikiem znajduje sie w
pierwszej zaktadce ,,Nastawniki.

Aby umiesci¢ ten blok w oknie gtdwnym programu nalezy przesungé
go z zaktadki do ekranu programu.

Po kliknieciu w blok silnika pojawia sie okno wyboru, w ktérym istnieje

| “ mozliwos¢ wyboru portu i dostosowania parametrow pracy silnika
— |
do naszych potrzeb

Usolectric MISTRZOWIE REBOTYKI
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Lekcja 1.1
Bloki sterowania motorem

Abilix Chart

W zaktadce ustawien pracy silnika mozemy wybraé niezalezng prace na kazdym z portéw.

7 M Q
Silnik

Wybér zaktadki z odpowiednim portem PO'rt \ e

kieruje nas do ustawienia parametréw

silnika dla tego wyjscia

Tryb Predkos¢

]  Wartos¢

Tutaj wybieramy tryb pracy sinika, czyli

Predkosc

wedtug jakiej miary podamy wartos¢ o kto-
rg ma sie obrdci¢ motor.

Obrét mozemy mierzy¢ w stopniach, WEZ”OSC
petlach, sekundach.

Mozemy tez ustali¢ ciggta prace silnika— \

moze on zosta¢ wtedy zatrzymany przez
zamkniecie petli albo warunek, np.. ,Jezeli
czujnik koloru wykryje czerwony—

zatrzymaj silnik”.

Predkosc¢ okresla szybkosé z jakg bedzie poruszat sie silnik.
Waznoéé—okresla czy dane parametry w zakfadce Dla matego silnika moze by¢ wybrana w zakresie 0—50 i

powinny byé zapisane i uzyte w programie. Innymi stowy: okresla procent wykorzystania maksymalnej liczby obro-

Zastosuj wybrane parametry dla tego portu do pracy tow silnika w pracy bez obcigzenia (500 obrotéw/minute)
w programie” Np.. Predkos¢ 100 = 100% predkosci = 500 obr/min

Predkos¢ 50 = 50% predkosci max = 250 obr/min

Uwaga! Silnik moze pracowac zaréwno w lewo jak i w prawo. Jest to zalezne od tego jaka wartos¢ predkosci ustalimy (od —
—50 do 50 dla kazdego matego silnika) . Wartosci dodatnie to obroty silnika w prawo, ujemne natomiast w lewo.

= Education Solutions
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Lekcja 1.1
Bloki sterowania motorem

Abilix Chart

Tryb ilnika: — o
ryby pracy silnika 7 N
Silnik

Port ".‘ G

Tryb Predkos¢ v

- Predkos¢
Wartosc .
Stopnie

Predkos¢ Petla

Waznosc¢ Sekﬂ‘dy

A\

S

Predkos¢—w tym trybie silnik pracuje stale, bez przerwy. Zostaje wytaczony kiedy wskaze
na to inny, nadrzedny blok programu. Np.. Wytacz, kiedy czujnik dotyku wykryje zderzenie.
W tym trybie ustalamy jedynie predkos$¢ pracy motoru (dla KO i K2 w zakresie =50 do 50)

Stopnie— w tym trybie silnik obrdci sie o okreslong liczbe stopni. Jezeli silnik bedzie pod
obcigzeniem, badz zatrzyma sie pod wptywem blokady nie bedzie w stanie ukoniczy¢ tej
czynnosci i przejs¢ do realizacji kolejnego zadania.

Petla—podobnie jak w trybie stopnie, w trybie Petla silnik wykona okreslong liczbe pet-
nych obrotéw (wielokrotnos$¢ 360 stopni). Tutaj réwniez jezeli silnik bedzie pod obcigze-
niem, badz zatrzyma sie pod wptywem blokady nie bedzie w stanie ukonczyé czynnosci.

Sekundy—w tym trybie silnik bedzie pracowat przez okreslony czas mierzony w sekundach
(w zakresie 1—36000 sekund.)

G solectric MISTRZQWIE R&BOITYKI
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Lekcja 1.1
Bloki sterowania motorem

Abilix Chart

Przyktady dla matego motoru

Port ~NO Silnik podtaczony do portu A.
Tryb Pracuje w trybie ciggtym,
Wartos¢ Wartos¢ predkosci: 50

Predkosc ‘ 50% z 500 = 250 obr/minute

Waznosc

. \ Silnik podtgczony do portu A.
Silnik

Port A o
Tryb

Wartos¢

Pracuje wykorzystujgc wewnetrzny
czujnik—liczy obroty

Wykona 20 obrotéw

Wartos¢ predkosci: 50
Predkosc

50% z 500 = 250 obr/minute
Waznos¢

20 obrotow zajmie wiec 4,8 sekundy

Silnik podtgczony do portu B.

Silnik

~ Pracuje w trybie:
Port 0 L Sekundy—okreslony czas

Tryb Praca przez 6 sekund

Wartos¢ Wartoé¢ predkosci: 30

Predkosc .
30% z 500 = 150 obr/minute
Waznosé
Przez 6 sekund motor wykona zatem

15 obrotéw

Uwagal! Jezeli spojrzymy raz jeszcze na ostatni przyktad zauwazymy, ze port A jest zacieniowany. Oznacza to, ze dla
silnika podtaczonego w porcie A takze sg przypisane parametry, ktére uruchomione réwnolegle z portem C.

(jsolectric MISTRZQUIE R&BQITYKI
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Lekcja 1.1
Bloki duzego i matego motoru

Abilix Chart

Przyktady dla matego motoru

/ Il \|
Silnik Silnik podtaczony do portu A.

Port T 0O Pracuje w trybie:
Tryb Sekundy—okreslony czas

Wartoé¢ 20 : Praca przez 20 sekund
Predkosc 20 | Wartos¢ predkosci: 20

Waznos¢ 20% z 500 = 100 obr/minute

\\_

Przez 20 sekund motor wykona zatem
33 obroty

Silnik Silnik podtgczony do portu B.

S S e Pracuje wykorzystujgc wewnetrzny

Tryb

Wartosé

czujnik—liczy stopien obrotu
Motor obrdci sie o 90 stopni.

Wykona obroét z predkoscia 40.

Predkos¢

0, = H
Wannis 40% z 500 = 200 obr/minute

WAl i — NN Silnik podtgczony do portu A

Pracuje w trybie:
Port A Sekundy—okreslony czas

Tryb Praca przez 8 sekund
Wartosé — | Wartos¢ predkosci: 10

Predkos¢ = | 10% z 500 = 50 obr/minute

Waznos¢

Przez 8 sekund motor wykona zatem

J 6,6 obrotéw

(jsolectric MISTRZQUIE R&BQITYKI
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Lekcja 1.1
Silnik maty Abilix
Abilix Scratch

Przyktady dla duzego i matego motoru

Silnik podtgczony do portu A. Pracuje w trybie: Sekundy—okreslony czas
Praca przez 2 sekundy
Wartos¢ predkosci: 20. (20% z 500 = 100 obr/minute)

Przez 2 sekundy motor wykona zatem 3 obroty

Silnik podtgczony do portu A. Pracuje w trybie: Sekundy—okreslony czas
Praca przez 5 sekund
Warto$¢ predkosci: 30. (30% z 500 = 150 obr/minute)

Przez 5 sekund motor wykona zatem 12,5 obrotu

Silnik maty podtaczony do portu B. Pracuje w trybie: Sekundy—okreslony czas

Praca przez 8 sekund

Wylacz

Wartos¢ predkosci: -25 (25% z 500 = 125 obr/minute)

Przez 8 sekund motor wykona zatem okoto 16 obrotdw

G solectric MISTRZEWIE R&EBQITYKI
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EDUCATIONAL ROBOT

Lekcja 1.1
Silnik maty

Przerywana praca motoru. Abilix Scratch i Abilix Chart

Przerywana praca motoru to jego ruch przez okreslony czas, nastepnie zatrzymanie na okreslony czas i ponowny ruch z
tymi samymi, badz innymi parametrami. .

Uwaga: Jezeli praca motoru ma by¢ taka sam, powtarzajgca sie cyklicznie warto w programie umiescic petle powtérze-
niowa. Wiecej na temat petli bedzie mozna znalez¢ w kolejnych rozdziatach. W tym skupimy sie przede wszystkim na
umiejetnosci programowania silnika za pomocg wyznaczania odpowiednich parametr éw w kolejnych blokach ruchu
silnika.

Programowanie (Abilix Scratch)
Robot wykona nastepujace akcje:

1. Uruchomi maty motor podpiety do portu A z pred-
koscig 30

2. Zaczeka 7 sekund do wykonania nastepnego za-
programowanego bloku (motor w tym czasie pra-
cuje)

3. Po 7 sekundach wytgczy prace motoru

4. Zaczeka 10 sekund do wykonania kolejnego zapro-
gramowanego bloku

5. Uruchomi maty motor podtaczony do portu A z
predkoscig —30 (motor bedzie pracowat w przeciw-
nym kierunku)

6. Zaczeka 7 sekund do wykonania nastepnego za-
programowanego bloku (motor w tym czasie pra-
cuje)

7. Po 7 sekundach wytgczy prace motoru

Whyitacz

Schematy blokowe (Abilix Chart)
Robot wykona nastepujace akcje:

1. Uruchomi maty motor podtgczony do portu A z zaprogramo-
wanymi przez nas parametrami (obrét w czasie, obrét o

m

Q
- HEE@ —@c

okreslong ilo$¢ stopni badz wykona okreslong ilo$¢ obrotow).

2. Po wykonaniu tego zadania odczeka 4 sekundy (blok
,,Czekaj” znajduje sie w modutach , Nastawniki”)

3. Po wykonaniu tego zadania robot rozpocznie wykonywanie
kolejnego bloku okreslonego naszymi
parametrami
G solectric MISTRZQWIE REBOITYKI
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EDUCATIONAL ROBOT

Lekcja 1.1
Silnik maty

Cwiczenia wprowadzajace

Mozliwosci podtaczenia matego motoru
Na podanych ponizej silnikach narysuj miejsca, do ktérych mozna podpigc inne elementy
za pomocg np. czarnych pinéw.

A) Miejsca ruchome narysuj za pomocg koloru zielonego,
B) Miejsca nieruchome za pomoca koloru czarnego

taczna liczba mozliwosci podtgczen pinéw:

Piny nieruchome:

Piny ruchome:

G solectric MISTRZOUWIE R&BOITYKI
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Lekcja 1.1
Bloki sterowania motorem

Parametry motoru

_

Predkosc

taczna liczba pinéw
Piny ruchome

Piny nieruchome

0Os obrotu

Liczba stron z mozliwoscig przytaczenia

G solectric MISTRZQWIE R&BOITYKI
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Lekcja 1.1

ADilix

EDUCATIONAL ROBOT

Bloki sterowania motorem

Cwiczenia wprowadzajace

Oblicz jaka to predkos¢ (obroty/minute)

X obrotéw/minute = (Maksymalna liczba obrotéw) * % mocy silnika

100%

Przykiad:

Maty silnik

Voor MAX(100%) — 500

lle to obrotéw/minute?

X =500 * 30%

Moc silnika

10%

Liczba obrotow
matego motoru

50%

85%

60%

25%

1%

G solectric

MISTRZOWIE REBOTYKI
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Lekcia 1.1
Bloki sterowania motorem

Warsztat—podtgczanie

Zanim przejdziesz do ¢wiczen kreatywnych wykonaj testowe podfgczenie podstawowych
elementow. Dzieki temu zaprogramowanie Twojego urzadzenia nie bedzie dla Ciebie
problemem.

1. Przygotuj:

. blok motoru

przewdd potgczeniowy

sterownik Krypton

N

. Podtacz za pomocg przewodu motor do portu A sterownika

w

. Uruchom komputer Kryptona

H

. Potgcz komputer / tablet ze sterownikiem Krypton

(9}

. Uruchom aplikacije Scratch i wykonaj nastepujgce zadania:

Silnik porusza sie z maksymalng predkoscig przez 20 sekund

2}

. Uruchom aplikacje Chart i wykonaj nastepujgce zadania:

Silnik wykona obrét o 200 stopni

Gjsolectric MISTRZOWIE REBOTYKI
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Lekcja 1.2
Silnik maty

Programowanie. Zadania

G solectric MISTRZEWIE R&EBQITYKI
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EDUCATIONAL ROBOT

Lekcja 1.2

Silnik maty i duzy

Wstep, dziatanie, ¢wiczenia offline i warsztat

Po tej lekcji bedziesz potrafit:

. Programowac ruch motoréw w programach Scratch i Chart
. Wykona¢é obliczenia zwigzane z precyzyjnym programowaniem silnika

. Samodzielnie podtgczyé motor do sterownika Krypton i napisac¢ program dla motoru

wedtug wtasnych potrzeb

G solectric MISTRZOUWIE R&BOITYKI
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EDUCATIONAL ROBOT

Lekcja 1.2
Silnik maty i duzy

Programowanie. Zadania.
Zbuduj model stanowiska warsztatowego a nastepnie wykonaj serie ¢wiczen utrwalaja-

cych umiejetnos¢ programowania silnika w programie Scratch i Flow Chart.

Dzieki temu zaprogramowanie Twojego urzgdzenia nie bedzie dla Ciebie problemem.

1. Uruchom aplikacje Scratch i wykonaj nastepujgce zadania:

Silnik porusza sie z potowa maksymalnej predkosci przez 10 sekund

Silnik porusza sie przez 5 sekund z mocg 10% a potem przez 7 sekund z mocg 20% w przeciwnym
kierunku

2. Uruchom aplikacje Chart i wykonaj nastepujgce zadania:

Silnik porusza sie z maksymalng predkoscig przez 10 sekund

Silnik wykona 4 petne obroty

Silnik najpierw wykona 8 obrotéw w przdd a potem 8 w tyt z predkoscig rowng
10% maksymalnej predkosci

3. Kiedy wykonasz wspomniane zadania przygotuj serie czterech zadan z wykorzystaniem ruchu obroto-
wego silnika dla partnera.

Level up:

4. W aplikacji Scratch, bgdz Flow Chart napisz program, kté-
ry wykona co najmniej dwa wypisane powyzej zadania jed-
no po drugim z jednosekundowag przerwg pomiedzy nimi.

G solectric MISTRZOWIE REBQTYKI
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EDUCATIONAL ROBOT

Lekcja 1.2
Silnik maty i duzy

Programowanie. Zadania.

Notatki:

Wklej zdjecie swojego stanowiska warsztatowego.

G solectric MISTRZQWIE R&BOITYKI
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Lekcja 1.3
Maty silnik

Warsztat 1. Przyrzad do mierzenia katow

G solectric MISTRZOWIE REBOTYKI
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EDUCATIONAL ROBOT

Lekcja 1.3
Przyrzad do wyznaczania katow

Katy mozna mierzy¢ za pomocg przyrzadu, katomierza. Sprébujmy stworzyé przyrzad za pomoca ktérego
bedziemy potrafili wyznaczy¢ i narysowac katy.

Podczas tej lekcji dowiesz sie:
. Jakie sg rodzaje katow
. Jak zmierzy¢ kat pomiedzy wskazéwkami na zegarze

. Gdzie mozna spotkaé wentylatory i jakie sg ich funkcje

Po tej lekcji bedziesz potrafit:
. Samodzielnie zbudowaé przyrzad do wyznaczania katéw
. Zaprogramowac przyrzad tak, by wskazywat zgdany przez Ciebie kat

. Obliczy¢ kat, ktory powstaje pomiedzy wskazéwkami na zegarze

Zadanie do wykonania:
Stwoérz przyrzad za pomoca ktérego bedziesz potrafit wyznaczy¢ i narysowac katy.

Do stworzenia odpowiedniego programu, realizujgcego to zadanie wykorzystamy program Android Chart.
Bedziemy sterowaé motorem z wykorzystaniem czujnika kata obrotu wbudowanego w silniki.

's solectric MISTRZOWIE REBOTYKI



Krypton O, 2, I" b I I I X

EDUCATIONAL ROBOT

Lekcja 1.3
Przyrzad do wyznaczania katow

Zanim zaczniesz...
Przypomnij sobie jakie znasz rodzaje katow i jakie sg ich wymiary?

Cata tarcza zegara to 360 stopni. Czy potrafisz obliczy¢ o jaki kat obrdci sie wskazéwka zegara w ciggu:
A)  Wskazéwka minutowa: 5 minut, 15 minut i 30 minut?

B) Wskazowka godzinowa: 1 godziny, 3 godzin, 11 godzin?

C) *Oile wiekszy jest kat pomiedzy wskazéwkami pomiedzy godzinami 9:00i 11:007?

Z poprzedniego rozdziatu wiesz juz jak zaprogramowa¢ motor / silnik. Wykorzystajmy wiec te umiejet-
nos¢ do pierwszych projektéow. Zbudujemy przyrzad do wyznaczania katdw, ktéry bedzie sterowany
za pomocg programu komputerowego. Zanim jednak przejdziemy do jego budowy, warto zwrdci¢ uwage
na kilka wytycznych:

1. Przyrzad musi by¢ lekki i stabilny
2. Jedno ramie powinno by¢ nieruchome

3.  Drugie ramie powinno by¢ ruchome ale solidnie przymocowane do motoru

G solectric MISTRZOWIE REBQTYKI
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EDUCATIONAL ROBOT

Lekcja 1.3
Przyrzad do wyznaczania katow

Czas na budowe...

Przyrzad do wyznaczania katéw. Nasza propozycja:

Zatozenia do budowy modelu:

. Silnik jest podfgczony do portu A

. Ramie state jest w tej samej linii z ramieniem ruchomym
. Ramie state jest podpiete stabilnie do silnika
. Ramie ruchome jest potaczone stabilnie z osig silnika

(jgolectric MISTRZOWIE REBOTYKI
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EDUCATIONAL ROBOT

Lekcja 1.3
Przyrzad do wyznaczania katow

Napisz program dzieki ktéremu bedzie mozna narysowac katy o poszczegdlnych wartosciach. Narysuj
i oznacz te katy obok:

o 30 stopni
. 60 stopni
. 90 stopni
o 45 stopni.

Wykonaj zdjecie swojego projektu. Wydrukuj je w formacie 10*15cm. Wklej to zdjecie ponizej.

Level up.

Korzystajac jedynie z kartki, otéwka i przyrzagdu do wyznaczania katéw narysuj: kwadrat, tréjkat i osmiokat (figury foremne)

G solectric MISTRZOUWIE R&BOITYKI
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