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Apulaitesessio / Kiinnittaminen -y

e Apulaitteita voi kiinnittaa esim. nostolaitteen
kelkkaan, robotin runkoon ja voiman ulosottoon.

* Kiinnittamisen helppous on nopeutta ja varmuutta.

 Kaikkia apulaiteita ei kiinniteta, vaan robotti saattaa
esim. tyontaa niita edellaan ja jattaa ne pelikentalle.

* Pyritaankod hankalimmin asennettavaa apulaitetta
edellyttava tehtava suorittamaan ensimmaisena vai
viimeisena?
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Apulaitesessio / Moottoroidut
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Apulaitesessio / Luistokytkimet

Kuvassa kaytetaan oransseja vetopinneja luistokytkimina. Oikealla puolella on tuplattu kitka harmaalla liitinosalla.

* Luistokytkimia kaytettaessa apulaite on helppo
kaantaa aloitusasentoon.

* Yksi toiminto kun moottori pyorii mydtapaivaan, toinen
vastapaivaan.

e Sappia kayttamalla pyorimista voi rajata (vrt. juoksumatto).
e Valityssuhteilla viela lisaa monipuolisuutta.

* LEGO -luistokytkimet ® w
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Apulaitesessio / Luistokytkimet =€°

Esimerkki luistokytkimien kayttamisesta
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* Punaisen matoruuvin akselin paassa

oli esineita poimiva koukku,
luistokytkimella.

e Koukku pyori puoli kierrosta
suuntaansa

 Valkoinen luistokytkin puolestaan
kaansi pallon laukaisevaa vipua.

* Laukaisu tapahtui moottorin
pyorittya 7 kierrosta taaksepain.

e Kuvat aloitusasennosta.
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Apulaitesessio / Luistokytkimet

Esimerkki luistokytkimien kayttamisesta

* Pallon laukaiseva vivusto on kuvissa nyt
siina asennossa jossa pallo ampaisi
matkaan.
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Apulaitesessio / Mallia oikeista koneista

Puskutraktori on tehty tyontamaan, trukit ja kurottajat nostamaan, puhtaanapidon koneet ja jateautot
keraamaan, kuljettimet kuljettavat jne. Useimpiin tehtaviin l0ytyy valmiita ideoita oikeasta maailmasta.
Kilparobotin rakentajan haaste on |6ytaa niista sopivimmat ja soveltaa naita uudessa mittakaavassa.

Otetaan esimerkiksi suora nostoliike O

* \Verne tarjoaa yhden vaihtoehdon. 1|

* Brickering: https://www.youtube.com/watch?v=7asFyv7L9g| i o

* We Impact: https://www.youtube.com/watch?v=zey hUur3KM Ow

e Kuvassa esitetaan vertailun vuoksi oikean haarukka- —
trukin maston toimintaperiaate. Sylinteri nostaa

pyoraa jonka vyli kulkee haarukoita nostava ketju.
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Apulaitesessio / Passiiviset

Passiiviset apulaitteet ovat ihan parhaita.

 Passiivinen apulaite on esimerkiksi kiila, puskulevy tai pitka tanko jolla
robotti vetaa / tyontaa / kaantaa jotakin.

e Siina voi olla tehtavamallia pain ajamalla aktivoituvia osia kuten kippi,
jonkin tehtavamallin mukaansa ottava raataloity tarttuja, kerain
vksisuuntaisella porttimekanismilla tai kappaleeseen tarttuva
sappimekanismi (painovoimaisesti toimiva karbiinihaka).

* BrickWise: https://www.youtube.com/watch?v=HtZNpPFTB-k

e | cats FLL: https://www.youtube.com/channel/UCOMSyyzVGRBa2GY54anW6iw/videos
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* The Knights of the ... : https://www.youtube.com/watch?v=WBb8wFxw8f0 ROBOTAS\JP\'NSR
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Apulaitesessio / Tarkka kohdistaminen

Tehtavan onnistunut suorittaminen edellyttaa usein robotin tarkkaa asemointia suhteessa tehtavamalliin

e Kuvassa perinteinen ratkaisu
jossa ohjaimien vinot pinnat
kaantavat robottia oikeaan
suuntaan.

* Kyky korjata virhetta on
rajallinen. Kitka kasvaa
kohtauskulman kasvaessa ja
laite voi jumittaa

e Kdantaa, mutta ei yleensa
oikaise robottia.
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Apulaitesessio / Tarkka kohdistaminen

e Kuvassa herkasti pyorahtavat
hammaspyorat kaantavat
robottia oikeaan suuntaan.

* Kyky korjata virhetta on
parempi.

e Kaantaa, mutta ei yleensa
oikaise robottia.
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Apulaitesessio / Tarkka kohdistaminen

* Ohjaimeen on lisatty kiinnitys
joka sallii ohjaimen heilahtaa
keveasti 2-3 cm puoleensa.

* Kyky korjata virhetta on
merkittava.

e Kaantaa robotin samansuun-
taiseksi tehtavamallin kanssa
(ei samankeskiseksi).

* Menee aina perille asti.
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Tehtava 3.

Valitkaa yksi seuraavista tehtavista ja luonnostelkaa apulaite sita varten.
* Voisiko apulaitteenne olla passiivinen?
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ltseopiskelumateriaali / Gyron kalibrointi ja kaytto

EV3:n kiihtyvyysanturi (gyro) on oiva apu, joskin siihen liittyy kolme tunnistettua,
mutta helposti ohitettavaa pulmaa.

‘-,

Anturilta tulevaa lukemaa voi seurata esim. ohjelmointiohjelman
laitemonitori-ikkunasta.

1. Mittaustiedon rydminnasta paastaan yli kalibroimalla anturi. Tama
tehdaan kaytannossa ajamalla ohjaimen paalle kytkemisen jalkeen
ohjelma joka vaihtaa pari kertaa anturin toimintamoodia.

2. Tasta huolimatta gyro ei ole aina toiminut kaikissa ohjainyksikdon
tuloporteissa (1-4). Eli jos sen antama lukema ei vielakaan asetu,
vaihda porttia. Muut anturit eivat onneksi ole yhta ronkeleita.

3. Olemme saaneet gyron sekaisin voimakkailla magneeteilla, vaikka
ei pitaisi. Eli magneettikenttia kannattaa valtella.

IR
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Lisatietoa: http://www.legoengineering.com/light-and-gryo-sensor-calibration/ ROBO“\S p\"\-\s?\\(

TeDER \jﬁ

15 September 2020 © Robotiikka- ja tiedekasvatusry | P. Pihola 13



http://www.legoengineering.com/light-and-gryo-sensor-calibration/

ltseopiskelumateriaali / Gyron kayttd ja kalibrointi

Initialisointi = kalibrointi
Gyro vaatii paljon harjoittelua, mutta palkitsee osaavan kayttajan ruhtinaallisesti.
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