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H66rdejéud

Sissejuhatus

Roboti tapseks liikumiseks on véga oluline roboti rataste kontakt pinnaga. Kui rattad hak-
kavad libisema muutub roboti liikumine ebatdpseks ja sageli ei 6nnestu etteantud iilesannet
taita. Soltuvalt pinnast, millel robot asub, v6ib libisemist pohjustav joud olla erinev. Milline
aluspind tagab roboti ratastele parema pidamise?

Palun sénastage uurimiskiisimus eelmainitud probleemi kirjeldamiseks!

Uurimiskiisimus: probleemiga seo-
tud konkreetne kiisimus, millele uuring
otsib vastust Uurimiskiisimuse tunnused:
mittetriviaalne kiisimus, laiem tahendus,
haaratavus.

Uks voimalus roboti rataste pidavuse parandamiseks on muuta rattaid. Naiteks kasutada pehmemat
kummisegu voi rattaid mille kontaktpind on suurem. Kuna EV3 robotil ei pruugi rataste vahet-
amine alati vdimalik olla, siis teine vdimalus on muuta platsi materjali, millel robot oma tegevusi
sooritab. Sonastage hiipotees lahtuvalt oma uurimiskiisimusest. Hiipotees peaks olema seotud
aluspinna materjaliga.

Sonasta hiipotees(id):

Hiipotees — uurija vastus uurimiskiisi-
musele. Edasist uurimist66d organiseeriv
vaide/vaited

Nimed
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Teine osa - planeerimine

Jargnevalt tuleb Sul kirja panna eksperimendiplaan. Enne plaani kirjutamist vaata tile, missu-
gused vahendid Sul kasutada on.

Vahendid:

« Robot

o Vernier jouandur ja anduri adapter

o Erinevad materjalid roboti aluspinna jaoks: paber, papp, plastik jms.

Eksperimendiplaan on kirjeldus tegevusest, kuidas Sa planeerid oma hiipoteesi
kinnitada. Sonasta eksperimendi plaan:

Abiks: Katsetamiseks valitud alus-
pinna materjalid oleks maistlik laua kiilge
piisivalt, nditeks teibiga, kinnitada.

Ehitage ja kinnitage robotile vajalikud lisadetailid. Ehitage roboti tombamiseks vajalik
mehhanism ja kinnitage see laua serva kiilge. Uhendage tdombemehhanismi mootor roboti
mootoriporti A ja Verinier sensori adapter porti nr. 4.
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Kolmas osa - eksperiment

Katsetage kui suurt joudu ldheb vaja, et robotit erinevatel pindadel lohistada. Markige saadud
tulemused jargnevasse tabelisse. Sooritage iga materjali puhul katset mitu korda. Eksperimen-
di kdivitamiseks kaivitage to6lehega kaasas olev fail “h66rdej6éud.ev3”

Materjal Tombejoud (N)
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Neljas osa - analiiiis!

Siin osas litkkkad iimber v6i kinnitad hiipoteesid. Vajadusel Saad hiipoteese muuta.

Kas hiipoteesid pidasid paika voi osutusid valeks? Mida Sa selle pohjal jareldada saad?

Jargnev on abiks jarelduste
tegemisel, jareldused saavad lahtuda
ainult 6igesti pustitatud hiipoteesidest!
Kuidas méjutab roboti libisemist erinev
materjal?

- Jareldused on 6iged, jatkan!

- Sonastan hiipoteesid uuesti!
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