Mit MATRIX Robotern Kurven fahren

Beispiel mit MATRIX Essential Set(MR0001)
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Benotigte Materialien

Zwei PET-Flaschen Panzertape (optional) MATRIX Mini Essential Set
(pro Gruppe) V2



Wie kann man mit einem Roboter Kurven fahren?




Wie kann man mit einem Roboter Kurven fahren?

Methode 1: Verandere die Geschwindigkeitsdifferenz der beiden Motoren
(Differentialsteuerung)

Differential Steering
Verandert man die Geschwindigkeiten der Rader,  Left Wheel Fast + Right Wheel Stow =

Turn Right
fahrt man:

@® Linkes Rad schnell, rechtes Rad langsam— nach “.
rechts

@® rechtes Rad schnell, linkes Rad langsam — nach t Whe ﬂ k

Right Wheel
Slow

links




How can a robot turn left and right?

Methode 2: Verwende eine Lenkachse, um die Rader zu verstellen

Wie bei einem echten Auto, sind die Vorderrader mit

einem Servomotor angetrieben.

Dreht sich der Servomotor, verandert sich der Winkel
der Rader:

@® Vorderrader drehen links — Roboter fahrt nach
links

@® Vorderriader drehen rechts — Roboter fahrt

nach rechts




Lernziele:

1. Verstehen, wie unterschiedliche
Motorgeschwindigkeiten die
Fahrzeugrichtung beeinflussen.

2. Den Roboter vorwarts, rickwarts und
drehen lassen kénnen durch einstellen der
Motorgeschwindigkeit.

3. Richtige Verwendung von Warteblocken,
um die Reihenfolge und das Timing der
Bewegungen prazise zu kontrollieren




Praktisches Beispiel couinuten

1. Gleiche Motorgeschwindigkeit einstellen, um geradeaus zu fahren.
2. Linke und rechte Motorgeschwindigkeit einstellen um den Roboter zu drehen.
3. Nutzung von Wartebldcken, um die Lange der Fahrt einzustellen.

4. Kombination aller Bewegungen fur eine kurze Fahrsequenz.



Verwende das Programm der letzten Lektion
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#include "MatrixMini.h"

void setup()

{
Mini.begin(LI_2, 0, 9600);
Serial.begin(9600);
Mini.Ml.set(0Q);
Mini.M2.set(55);

Linkes Rad schnell, rechtes SsRad

12 delay(l@@) ;

langsam il

void loop()

= Drehung nach rechts

}

Mini Begin 18650x2 v+ UART: On v Baud: 9600 v
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Setup Mini DC Motor M1 v Powor:o

Mini DC Motor M2 v Power: @

Mini DC Motor M1+ Power: ({J)
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Versuche, die
Motorgeschwindigkeit so
anzupassen, dass er die
Drehungen und Fahrten
macht, wie in der Aufgabe
auf der nachsten Folie.




Aufgabe flir den
Unterricht (20 Minuten )

Versuche ein Programm zu schreiben, mit dem

dein Roboter diese Aufgabe erfullen kann:

Der Roboter startet aus dem Quadrat, berthrt beide

Flaschen nacheinander und kehrt in das Quadrat zurtck.
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