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Kiirenduse graafik

Sissejuhatus

Sellele teemale pole ilusat sissejuhatust. Kui Sa selle
toolehe dra teed, void oma fiilisikadpetajaga kiiren-
dusest hommikusdogi ajal muuseas juttu puhuda.
Kiirendus on kiiruse muutus ajas. Raketi mootoritel on nii
paljujoudu, et neid ei kasutata tdisvoimsusel. Muidu liikkaks
nad pearaketi lihtsalt kortsu. Ehk kui olete ndinud kosmos-
erakettide 6hkutousu, siis start voib tunduda alguses ae-
glane, kuid seda pohjusega. Samas muutub raketi kiirendus
ohkutousul kordades saavutades esimese 10 sekundi jooksul
vaartuse 15 m/s?(STS 121). Selles katses uurime kiirenduse
graafikut, kui robot porkab kokku erinevate objektidega.

a tadhendab kiirendust. Mida téhendab v, v, t ja t ? Selgita seda allpool toodud lahtris. Kui sa ei
tea, siis kiisi Opetajalt voi otsi abi internetist.

Sul ldheb vaja jargmiseid vahendeid:

« EV3 baasrobot koos Linuxi operatsioonisiisteemiga

o Ultraheliandur PORT 4

o Vernier anduradapter

 Vernier kiirendusandur LG-BTA - PORT 3

« Arvutit koos tabelarvutusprogrammiga (Excel voi
sarnane) ning Visual Studio Code programmiga

+ Objekti, millele otsa sdita

Nimed
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Laadi robotisse labi Visual Studio Code programm S6IDAME-800.py

Ava programm Visual Studio Code: File->Open Workspace->Kiirendus_graafik/
Kiirendus/S6IDAME.code-workspace

Uhenda robot juhtme abil arvutiga ning iihenda programmis sees robot éra:

1. Vali EV3 Device Browser

2. Vali ev3dev Ethernet (number)

3. Send workspace to device
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Niitid oleme valmis eksperimendiga alustama. Otsi objekt, millele otsa séita ning
paiguta robot sellest umbes poole meetri kaugusele. Kdivita robotis programm
S6IDAME-800.py

Robot peaks paari sekundi parast hakkama so6itma ning vastu kasti pdrgates
seisma jaama.

Kui midagi ei 6nnestunud, void robotist programmi uuesti kdivitada ning katset
korrata.

Robot nditab peale katset ekraanil enda s6idukiirust - pane see vadrtus siia kirja:

Robot salvestas enda mallu faili kiirendusandmetest. Niiiid on vaja see fail arvu-
tisse saada ning excelisse voi monda teise tabelarvutusprogrammi laadida.
Uhenda robot uuesti juhtme abil arvutiga ning vali (4) Reconnect.

Seejdrel klopsa ev3dev peal nii, et avaneks failide nimekiri. Leia “Kiirendusand-
med-800.txt” ning tee faili peal parem klops ja vali upload (5).

Salvesta fail niiteks arvuti toolauale.

Voimalusel void kasutada eksperimendi kaustas olevat tabelifaili Arvutused.xlsx
Eesmirk on roboti salvestatud andmed excelisse laadida ning vaadata kiirenduse
graafikut.

Selleks vali Data->From Text/CSV->Otsi iiles Kiirendusandmed-800.txt.

Vali Load-To(6) ning veendu, et andmete sissekandmist alustatakse lahtrist Al.
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Kui koik dnnestus, peaksid ndgema ekraanil Arvutused.xlsx failis kiirenduse
graafikut. See voiks olla sarnane alloleval pildiga.

See on kiirenduanduri andmed ning koige suurem negatiivne kiirendus ehk ro-
boti aeglustumine on leitav graafikult.
Anduri moo6detud suurim negatiivne kiirendus on:

Pliiame jargnevalt graafikut lugeda. Margi oma graafikule tabelarvutusprogram-
mis jargmised punktid ning lisa siia nende aegvdartused:
1. Roboti aeglustamise algus

2. Roboti aeglustamise maksimaalne vaartus

3. Roboti aeglustamise 16pp

Tee kokkupoérkest mobiiliga aegluubis video, kus on véimalik ndha, mis juhtub
roboti kerega pérast aeglustamist kokkuprékel LEGO kastiga. Naiteks void vaa-
data allpool toodud videot.





Tegid 6igesti, kui markisid ae-
glustamise oma graafikule sarna-
selt allpool toodud pildiga. Kui
sul ei ole samamoodi margitud,
siis pea nou spetsialistiga - nditeks
oma Opetajaga.

Vaata veelkord oma kokkupdrke
kiirenduse graafikut. Kas leiad sealt
“jonksud” parast esmast aeglusta-
mist? Millest need tulla voiks?
Seleta allpool toodud lahtris.
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