Oblicz, jak szybko krecg sie twoje kota!



Zakrec kotem

obliczy¢, jak szybko krecg sie twoje kota!

Krok po kroku

1.

Zbuduj BaseBota, i stworz nowy projekt w
VEXCodelQ.

ustaw precyzje wydrukuna 0.1 + na Brain »

Dodaj silnik jako urzgdzenie w porcie 1. To pozwoli na

. . ustaw predkos¢ Motorl * na @ W -
sterowanie lewym silnikiem.

do przodu » dla o obroty v p
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obracaj Motorl v
Odtworz projekt widoczny po prawej. Zapisz, pobierz i
uruchom projekt.

Podziel jeden wykonany obrét przez zmierzony czas

(widoczny na wyswietlaczu Mozgu). Wynik to predkos¢ w obrotach kota na sekunde. Przemnoz tg
wartos¢ przez 60. Otrzymasz predkos¢ w obrotach na minute(RPM — z ang. Revolutions Per
Minute). Zapisz wyliczong wartos¢, wraz z ustawiong w projekcie predkoscig napedu.

Zmien warto$¢ parametru bloku [Ustaw predkos¢ napedu] na 60%. Pobierz i wykonaj
zmodyfikowany projekt. Powtérz kroki z poprzedniego punktu, a nastepnie zwieksz ponownie
warto$¢ parametru o 10%. Powtarzaj i notuj, az obliczysz RPM dla predkosci napedu wynoszgce;j
100%.

Sprawdz czy jest roznica w zmierzonej predkosci gdy kota BaseBota dotykajg podtoza, a kiedy nie.

Zwieksz trudnosc¢

® Zwizualizuj dane — Nakresl| wykres

wyliczonych warto$ci RPM w zaleznosci od
predkosci napedu w procentach. Czy mozesz
na podstawie tego wykresu przewidziec, jak
szybko bedzie sie krecic¢ koto dla predkosci
75%?

Podréz naziemna - Koto o obwodzie 20cm
przebedzie dystans 20cm z kazdym
obrotem(bez poslizgu). Z pomoca
wykonanych obliczen, wyznacz jak daleko
przemiesci sie robot w czasie jednej minuty
ze 100% predkoscia.

Podpowiedz

Zadbaj, by wat nie byt zgiety, oraz byt
mocno przymocowany do napedu, by
zminimalizowac tarcie, i zwiekszy¢ predkosé
kota.

Inzynierowie mierzg obroty na minute watu
napedowego wykorzystujgc reczny
tachometr.


http://link.vex.com/iq/builds/basebot/iq-2nd-gen-basebot
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