A~ie® Edison Academ

Robot Programming Class

@ Van A naar B

Je leert...

Hoe je een auto maakt met DC-motoren en je het kunt programmeren door
de tijd, snelheid en afstand te meten!

Naam






Wat heb je nodig

Batterijhouder x 1

.

DC-Motor x 2 USB kabel x 1

~.

Halve kubus B (Blauw) x 6 Halve kubus C (Licht blauw) x 6

Driehoek (Grijs) x 1 Wiel x 2 O-ring x 2

Y% Je hebt ook een liniaal of meetlint nodig!

ATl PAT.P
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Wat is een motor?

Motoren worden gebruikt om elektriciteit om te zetten in beweging. Open er eens eentje
en je vindt de magneten en spoel die een motor gebruikt om elektriciteit te geleiden.

Een open motor

Permanent
Magneet Magneet

: (switches) :

N gitracts S

O

: (switches) :

De N en Z-polen van een elektromagneet
schakelen halverwege, waardoor hij kan draaien!

Hoewel er veel verschillende soorten
motoren zijn, zijn de DC-motoren die je
hier gebruikt speciaal, omdat je de
richting en hoeveelheid elektriciteit kunt
veranderen en daarmee beinvioeden
hoe ze draaien!

Het tandwiel in een DC-motor zet de
beweging, snelheid en kracht (of
koppel) van je motor om!

Tandwielen zetten de beweging van de
motor om naar de as.

Elektromagneet Permanent

Twee magneten kleven aan elkaar. De kracht die ze
naar elkaar toe trekt noemen we magnetisme. Dit is
een kracht die opgewekt kan worden door elektriciteit
door een spoel te laten lopen. Dit type magneet wordt
een elektromagneet, genoemd en werkt net zoals
een gewone magneet! Een motor gebruikt deze
kracht om te kunnen draaien

Open DC Motor

Motor



Weet je hoe de motoren, in de voorbeelden, gebruikt worden?

| @ | b
ene | g '
PC Ventilator Mobiele telefoon
De antwoorden staan op paginalQ!
Een auto bouwen

1 Voeg de kubussen hieronder toe aan je Studuino basis.

1
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4 Zetde O-ring op het wiel en voeg het toe aan de motor.

1 2

1 ‘/ 2 p—/

6 Verbindtdelen 3 , 4 ,en 5.

7 Verbindt motor 4 met M2 en motor 5 met M1.

=N

A\ Zorg dat ze correct verbonden zijn!
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8 Verbindt de kubussen.

1 2

7N

[ o

<@ 1S 7

1

/N Zorg dat ze correct verbonden zijn!
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+ De eerste meter +

Je kunt de snelheid en richting van een DC-motor veranderen door de hoeveelheid en richting
van de elektriciteit aan te passen die er doorheen gaat! Nu is het tijd om uit te rekenen hoe
snelheid en tijd beinvloeden hoe ver je auto komt!

Stel de Poorten in

Vink het vakje naast de DC-motor verbindingen M1 en M2 aan onder Port Settings.

Pin Assignment Board

Motion Control

Sensing Operators

J Export Ardumo Language
Variables Shaow rts Blocks

I Port Set E \_I

Set servomotor D2 |to .
#% DC motor M1 |power
#% DC motor M1 |on at cw

2% DC motor M1 |off Brake

Rechtdoor gaan

@ Het is tijd om de snelheid van je motoren in te stellen!

Verbindt twee Eathitmsmemiaaa-ocd kubussen en zet de vakjes op M1 en M 2.

Motion Control
Sensing Operators

Variables

o T —
2% DC motor M1 |on at . ‘Start program

&7 DC motor M1 |power

25 . W2 4
&7 DC motor| M power

De snelheid van de beide DC-motoren zal op 100 gezet worden.




@ Nu is het tijd om te bepalen in welke richting je de motoren wilt laten draaien!

Verbindt twee FLACTEZERESELEIICEN motoren en zet de vakjes op M1 en M2.

-
ﬁw @ | Flle Fdir Run Help

&% DC motor ML | power ETY
e e — = e — e —— —
&% DC motor M1 on at v

Start program

2% DC motor M1 |power
# DC motor M2 |power
# DC motor M1 |on at cw.

Z Z DC motor| on at cW.

@ Laten we kijken of het werkt! Gebruik @

‘ERobotst o8 - cxfmle

een USB kabel om met de PC te - Tratisfor
verbinden en je programma op de o ;p"‘f L
robot te zetten. me——

| +57)) sat cerunmatorito @K
- DC motor M power

&

7 h oy - s
&7 DL motor M1  power EHl 6".74 DC motor M? |powar m)

% DU motor ML 'on at o, &% DCuwlor M |un at
W t

g #% DU motor M2
&7 DC motor M1 off Rraka &

Zet de batterijhouder aan zodra je
programma overgezet is en je auto
zou in een rechte lijn moeten rijden!

Verander het nummer in om de snelheid van je

motoren te veranderen. Houdt in gedachten dat de motor niet werkt als de
waarde die je kiest groter is dan 100 of als de waarde te klein is!
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Als je problemen hebt...

Elke DC-motor is uniek, wat betekent dat €één van de motoren iets sneller kan draaien
dan de ander en ervoor kan zorgen dat je auto naar links of rechts afwijkt. Als dit
gebeurt, probeer dan de snelheidsinstellingen van je programma aan te passen!

Gaat naar rechts Gaat naar links
De linker DC-motor (M1) is te snel De rechter DC-motor (M2) is te snel

Rem motor M1 af Rem motor M2 af

s =] e
DC motor W power ;‘r)’f DC motor M power

,h DC motor M2 |power g’»’f DC motor W powe

> -. DC motor I on at ow. :;"33 DC motor M on at oW,

; DC motor M2 on at ow. {‘)'{3 DC motor N on at oW,

APS meten (afstand per seconde)

Je doel is nu om de auto 1 meter te laten rijden.

Wat voor programma moet je daarvoor maken?

Er is geen blok voor je programma die afstanden in kan stellen, maar je kunt
wel instellen hoe lang je motor aanstaat.

Eerst moet je meten hoe ver je auto komt in 1 seconde!



@ Programmeer je auto om een seconde te rijden en dan te stoppen!

Verbindt een

blok.

EiRobotis® o d rie edr run Hep

Motion

Sensing

__| function

call _} function

-Cﬂlltr(l?-“

Operators

Variables

Start program
power -100
power

:{"2 DC motor M1
&7 DC motor M2
on at cw.

‘.{4 DC motor M

on at cw.

Verbindt een

off Brake

‘0".:/' DC motor M1

blok.

3

off Brake

In het tweede F ittt il

blok, verandertin hetvak [__] van
M1 in M2. Het programma zal je auto

een seconde laten rijden voordat hij remt.

&) set servomotor | to [
&% DC motor M1
{4 DC motor M1

ﬁ D O O O O
#2%# DC motor M1

File Edit Run Help

Control

Motion

Sensing Operators

Variables

Start pwngram
povrer
power

&% DC motor M1

e

DU motor M2

prad

on at o #% DC motor M

off Brake
S O O O O O

‘ ‘s' Buzzer  lon frequency

Duzzer  |off

Start program
power
power

DC motor M1
* DC motor M2
DC motor W on at ow.

# DC motor M2 |on at cw.

off Brake

\»{/’ DC motor I

;{r/’ DC motor off Brake

Het is meettijd! Gebruik een USB
kabel om te verbinden met je PC
en je programma op de auto te
zetten.

Zodra je programma erop staat, kun je
aanzetten.

Motion Control

Sensing Operators

Variables
— A
Start program

17 set servomotor [ to [ -
- a.;/ DC motor M1

power -100

power power

&%, DC motor, ML ## DC motor M2

de USB kabel eruit halen en de batterijdoos
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— Textbook

¥ Gebruik een liniaal of meetlint
en zorg dat het midden van je wiel
bij 0 komt te staan.

@ Zet de batterijhouder on.

Kijk nu hoe ver je auto gereden 5 - Textbook
heeft! Het getal op de liniaal waar -
hij stopt is zijn APS. =m . _

mm,
&M, /////7///1/11

> oo

Je kunt de reset knop indrukken

om je auto nog een keer te laten
rijden.

* Het type en de sterkte van je
batterijen en de verschillen tussen
je DC-motoren kunnen beinvioeden
hoe ver je auto rijdt.




7A8 Met getallen aan de slag

% Een meter is gelijk aan 100 cm.

Nu je weet wat je APS is, is het tijd om te berekenen hoe lang het duurt om

1 meter te rijden!

In | ]| secondenrijdt de auto } cm
*_Schriif je APS hier!
In seconden rijdt de auto 10 O cm
Als je auto cm gereden heeft in 1 seconde, hoe lang duurt het voordat

hij 100 cm gereden heeft?

Voorbeeld Als je auto 10 cm in een seconde gereden heeft ...

In

1

seconden rijdt de auto

>

10

cm

* Write your DPS number here!

In 10 seconden rijdt de auto

100

cm

Dus hoe lang duurde het?
Je krijgt 10 door de formule 100+10 te gebruiken!

10



De meter uitdaging

Verander de waarde in het O van het

A~7et’® Edison Academy
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Zet je programma op de auto en hij zou een meter moeten gaan rijden!

Start pi-qg'_-én;'

DC motor
DC motor
. motor

> motor
Reistijd
s‘r"‘;”' DC motor

g"* DC motor

M1

M2

power
power

on at cw,

on at <w.

off Brake

off Brake

Zet een kubus een meter van je startpunt om als eindbestemming te gebruiken. Je wint

als je auto remt als hij bij de kubus is!

. 1m

* Als je het doel gemist hebt, kun je nog een poging wagen met nieuwe tijd- en snelheidsinstellingen.

% Zodra je programma klaar is, sla het op onder de naam forward.

Je leraar vertelt je waar je het op moet slaan!

12



+ Bochten maken +

De juiste hoek vinden

& Zoals te zien is in het programma hieronder, kun je je auto rechtsaf laten slaan door
de rechtermotor stil te laten staan terwijl de linkermotor draait!

@® Scheidt de aangegeven blokken.

Start program

Start program

## DC motor M1 |power -100
DC motor M1 |power €N o

E &7 DC motor M2 | power Y
DC motor MZ | power m

### DC motor M1 |on at o

DC motor M on at c<w,

DC motor M2

5

‘wait €3 secs

&% DC motor M2 |on at cw.
wait e secs

&7 DC motor M1 |off Brake % DC motor M1 |off Brake

% DC motor M2 |off Brake &7 DC motor M2 |off Brake

3

@ Sleep de onderste drie blokken terug naar

het hoofdprogramma (® Delete het overgebleven blok.

Starl prugran
Start program

&% oC mwtor ML | power
&” vt motor ML |power ENI

&% DCmotor M2 | power
@22 Dr motor M2 | power §IID

&% DCowtor M1 jon at ow
&% DC motor M1 |on at cw.
|wait secs

:.‘(5‘" DU motor ML |off Brake

Z# DI motor ¥ e

&% DC motor M2 |on at ¢

@ Klaar!

Start program
e ; 3
## DC motor M1 | power

{,‘% DC motor M2 power

DC motor M1 on at cow,

‘wait E§ secs

Q4;'7/ DC motor N off Brake

é""/// DC motor M2 |off Brake




0
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Zet je auto neer met het rechterwiel op stip de en het linkerwiel op de * .Als je het
op de juiste manier geprogrammeerd hebt, zou je auto moeten stoppen met zijn
linkerwiel op de * ! *

15

% Als je het doel gemist hebt, kun je nog
een poging wagen met nieuwe tijd —en
snelheidsinstellingen!

Als je klaar bent, sla je programma op

onder de naam bocht naar rechts.



De andere kant op gaan

@ Alles wat je nodig hebt om je auto een
bocht naar links te laten maken is het

vorige programma te gebruiken

en het vak te veranderen naar M2.
Nu eens KijKen of het werkt! Rechts om Links om
,//,V o - \\\
7 NG
,/’/ \‘\
~ AN

AN 16

o~ g

S~ bt
\\, _ /
% Zodra je programma klaar is
kun je het opslaan onder de

naam bocht naar links.

16
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+ Rond en rond gaan +

Je auto omdraaien

Door je linker en rechter wiel in tegengestelde richting te laten draaien zal je auto ronddraaien
op zijn plek.

@ Open je "vooruit" programma.

e Zet het PETEerEF | blok op ccw.

Start program .| Start program
e DC motor M1 | power ## DC motor M1 |power
> motor M2 | power #% DC motor M2 |power

> motor M1 on at cw. DC motor M1 | on at cow.

2 "‘3. > motor on at ,‘\\: DC motor M2 on at

off Brake g,’% DC motor M off Brake

off Brake ao"/ DC motor M2 |off Brake

Zet de tijd hier!

@ Nu kun je de tijd instellen die nodig is om je auto een volle 180 graden te laten draaien!

Als het de eerste keer niet werkt, niet opgeven! Blijf de tijd en snelheidswaarden

aanpassen totdat hij doet wat hij moet doen en sla je programma op als Ronddraaien!

Middelpunt

15



-+ Alles samen brengen

Het is nu tijd om de vooruit, bocht naar rechts, bocht naar links en ronddraaien programma’s

te gebruiken die je gemaakt hebt en ze te combineren!

Scripts importeren

Je kunt gebruik maken van de Import Script functie van de software om je programma’s

te laden die je eerder hebt opgeslagen.

Klik New onder het File menu om ' EPobotist ©H

een nieuw programma te openen.

Motion Control

Sensing Operators

* Het openen van een nieuw programma

zal alle andere programma’s afsluiten die
je al open hebt staan! Denk erom dat je ze allemaal 5= E

Variables

L . Set servomotor to K

a‘f) DC motor M1 | power BRIl

% Klick Import Scripts... onder het file

IFilelEdit Run Help

New

Open... \

Save

Save As...
Import Scripts...
Quit

{

menu. Kies het programma dat je wilt =

Computer

importeren en klik OK.

Deloo4 ) {1 turn left

] turn right
|3

Desktop
% Vraag je leraar om hulp als je niet meer

weet waar je je programma hebt opgeslagen.

Je beeldscherm zou er nu zoals op rechts uit
moeten zien, als je het programma ronddraaien
hebt geladen. De geladen programma’s hebben een
— blok bovenin
localscriptstart | function

L | ee—

localSoiptStart | function

#% DC motor M1 |power EI)

&% Dt motor M2 | power §TI)

12 on at v

({'-3‘ DC motor M1 |off Brake

&% DL motor MZ ot Brake

18
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blok en kies new...

Kies een naam en type het in het balkje.
Laten we rond gaan draaien!

-

DC motor

5

‘;75/' DC motor M2 |power

Function name:
DC motor I on at oW (Only alphanumeric characters are allowed)
'{i? DC motor M2 |on at ow I‘SDm I
lvrait €Y secs oK I Cancel
\ 4
#% DC motor M off Brake 5 \

{"’—? DC motor M2 |off Brake

oy spin Forward fornward
@Gebruik dezelfde stappen om | -—| _
i : &% Dt motor Mi | power &” v motor power £
Je programma’ VoorUIt &7 DL motor M2 e 100 ] %7 DC motor M2 power EQID
Links omE=1IR Rechts om g i st il . ox mser 00
&7 DC motor M2 DC motor M2
te laden. st
&7 DC motor M2 |off Brake &% DC motor M2 | off Brake
Noem ze vooruit, links, en Turn left left Srniant right
rechts! -—,

# DC motor M1 | power #% DC motor M1 |power
2o} powece &7 LU motor M2 | power

aniatiie #% DC motor M1 lon at o
wait e secs
;r-ﬂ DC motor M1 | off Rraks #% DC motor M1 |off Brake

&7 DC motor M2 | off Brake #7 DC motor M2 |off Brake

@ Verbindt de r@m @ B rile edit run ve [l
m - S forward

Sensing Operators S v c 5“ forw le ft

blokken met het e e
‘call

blok
en je programma draait ze
in de juiste volgorde.

Klik td ¥ in ieder blok
om een programma te
kiezen.

;al Tforward | ﬁ.mc;o:

@ Hussel je nieuwe blokken door elkaar om te zien hoe je nieuwe programma je auto
laat bewegen!



Functie Blokken

De 2 blokken die je gebruikt hebt in het laatste deel worden functieblokken genoemd.

| blok met de-
zelfde naam te gebruiken. Deze blokken komen goed van pas als je hetzelfde pro-

gramma meerdere keren wilt gebruiken zonder je scherm helemaal vol te krijgen!

Met Functies Zonder Functies

Hoe ziet het er uit?

Dat zijn heel veel
blokken...wat moest
het programma ook
alweer doen?

\ ¢

It becomes hard to pin
down what changes
you need to make to
your program!

Hoe ziet het er uit?
Kijk eens hoe schoon en geordend je
werkruimte is!

Er is niets beter dan een duidelijk programma als je aanpassingen wilt doen
of het aan mensen wilt laten zien!

< Answers

PC Ventilator Mobiele telefoon
PC'’s zitten vol met motoren Een ventilator heeft een motor Mobiele telefoons hebben kleine
Zoals een ventilator om de die de bladen laten ronddraaien! micro motoren die je telefoon
PC koel houden of die de laten trillen als je gebeld wordt

harde schijf laten draaien of een berichtje krijgt!
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