Cele:
Budowa dzwigu

e Zasad dziatania, kalibracja ustawienia poczatkowego
e Sterowanie ramieniem za pomoca przyciskow

Wykorzystywane srodki dydaktyczne:
e Komputer z oprogramowaniem LEGO EDUCATION EV3
e Zestaw edukacyjny LEGO EV3
e Instrukcja budowy dzwigu
Tok zajec
1. Budowa ramienia dzwigu

Budujemy ramie dZzwigu zgodnie z instrukcja, ktéra znajdziemy w oprogramowaniu w opcji Model Core
Set. W czasie budowy zwracamy uczniom uwage na kilka istotnych krokow:

Ta zebatka porusza
ramieniem, czujnik dotyku
zapobiega przesunieciu
ramienia poza kat 90 stopni.




Czujnik koloru zapobiega zbyt wysokiemu podniesieniu ramienia dzwigu. Jesli czujnik widzi kolor biaty
przestaje podnosi¢ ramie. Z doswiadczenia autora skryptu czujnik nie zawsze zareaguje szczegdlnie
przy szybkim podnoszeniu ramienia. Polecam wymieni¢ czujnik koloru na drugi czujnik dotyku.
2. Zasada pracy dzwigu
Nasze ramie dzwigu jest sterowane za pomoca trzech silnikow
Silnik B — steruje pracg ramienia w gore i dot
Silnik C — obraca ramie dzwigu w lewa i prawa strone
Silnik A — zaciska szczeki dzwigu na kofAcu ramienia
3. Kalibracja ustawienia
Kalibracja ustawiania dotyczy silnikéw B i C. Ramie dzwigu ustawi sie po prawej stronie i zostanie

podniesione maksymalnie do gory. Kalibracja ma na celu ustawienie ramienia w pozycji wyjsciowej nie
zaleznie od tego jak jest ustawione ramie po uruchomieniu programu.
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Silnik w porcie C zostaje wtgczony do momentu az nie zadziata czujnik dotyku w porcie 1. Dzigki temu
ramie dzwigu jest po prawej stronie. Nastepnie dziata silnik B do momentu az nastgpi zmiana odczytu
z czujnika dotyku w porcie numer 2. Dzieki temu ramie ustawia sie w maksymalnej wysokosci. Nalezy
teraz przerwad dziatanie programu i odczyta¢ wartosci o ile stopni majag obrac sie silniki. Zaktadam, ze
opuszczenie o podniesienie i opuszczenie ramienia jest od ziemi do samej géry. Obroty lewo i prawo
obracaja ramie o 90 stopni.

4. Sterowanie ramieniem
Sterowanie ramieniem odbywa sie za pomoca przyciskédw na kostce EV3. Obroty w lewo i prawo to

przyciski boczne, gdra i dot to przyciski up i down a Srodkowy przycisk raz zaciska a raz otwiera szczeki
ramienia.



Sterowanie lewo wiacza silnik C na obrét o 600 stopni. Wartos$¢ ta wynika z tego, ze obrot jest przez
mata zebatke na wieksza. Podobnie programujemy podnoszenie i opuszczanie ramienia. Inaczej
sprawa wyglada z otwieraniem i zamykaniem chwytaka na koncu ramienia, nie byt on skalibrowany,
wiec zaktadamy, ze szczeki sg otwarte i nacisniecie srodkowego przycisku zamyka szczeki, ponowne
jego wcisniecie szczeki otwiera.

5. Cwiczenia

Na podstawie wczesniejszych programéw stwérz wiasne bloki i potacz w jeden program, przetestu;j
dziatanie dzwigu przenoszac koto w prawej na lewa strone.

Podczas pracy dzwigu pokazuj na ekranie strzatki kierunek dziatania ramienia

Jesli ramie dzwigu jest zaci$niete zmien Swiatta na czerwone.



6. Ramie dzwigu ze sprawdzeniem potozenia

Woczesdniejsze rozwigzanie nie sprawdzato czy ramie dzwigu moze sie przesunac. Przyktad ramie jest
przesuniete catkowicie w lewo i mozemy uzy¢ lewego przycisku w celu dalszej pracy silnika. Da sie

temu zapobiec stosujac zmienne, warunki logiczne, liczac stopnie obrotéw danych silnikow.

Przesuwanie ramienia goéra i dot ze sprawdzaniem potozenia.



