mBot2 Chassis

Leerdoelen

» Je weet de verschillen tussen de blokken uit het menu ‘mBot2
Chassis’.

» Je kunt de blokken uit het menu ‘mBot2 Chassis’ gebruiken in een
programma.

Benodigde Blocks Benodigdheden
»  Blokprogrammeren y » Computer met mBlock 5
» mBot2 ~ » mBot2

Wat is het?

In het menu ‘mBot2 Chassis’ vind
je verschillende blokken. Met deze
blokken kun je de mBot2 vooruit,

achteruit naar “nks en naar rechts . & encoder motor left wheel(EM1) v ) mtatesal@ rotat
5

laten rijden en laten draaien. Daarnaast Min

iS er een StOpblOk om de mBOt2 te ElCLCCHRN 22 encoder motor  left wheel(EM1) v %) rma!esal@ rotat
laten stoppen met bewegen. 2

mBot2 «ite encoder motor left wheel(EM1) » ") rotates by @ 2

Chassis

Hoe werkt het?

&% encoder mator EM1 *) rotates at @ RPM, encoder motor EI

Voeg eerst de extensie mBot2 toe in ':‘*Q

. . . mBo
het menu. Kl.|k hIeI’VOOI’ Op ‘EXtenSIe’ Extension &% encoder motor EM1 ™) rotates at @ % power, encoder mot
en zoek naar ‘mBot2 shield. Klik op Port

‘Toevoegen’. De ‘mBot2 Chassis-
blokken’ verschijnen nu vanzelf
onderaan in de lijst met blokken.

‘wanneer op wordt geklikt
De blokken in het menu ‘mBot2 Chassis’ = =
. . &0 moves forward w  at @ RPM
zijn los te gebruiken. Je hebt geen :
andere blokken nodig om met deze & | oot v o E rom
blokken te programmeren. Je kunt S wosien v a @) rem
afhankelijk van het blok de RPM en/of 8  swpencodermor  alle v

de duur van de beweging bepalen. De
RPM (rotations per minute) geeft aan
hoe vaak de mBot2 zijn wielen draait
per minuut. Je kunt ook het linkerwiel
(EM1) en het rechterwiel (EM2)
afzonderlijk aansturen.
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mBot2 Chassis blokken

Hoe werkt het?
Kies in het menu onder
‘Gebeurtenissen’ een startblok en

sleep het naar het script.

G Ga naar de categorie ‘mBot2
Chassis’ of voeg deze eerst toe.
a Sleep het blok ‘moves forward’

naar het script onder het startblok. Doe oo moves forward w  at @ RPM
dit nog drie keer zodat je vier ‘moves

forward’-blokken onder het startblok % moves backward ¥ at @ RPM
hebt staan. Voeg aan het eind een o

‘stop encoder motor’-blok toe zodat de b wmsen v u @) rem
mBot2 stopt met bewegen. D meright v a @ R

oo stop encoder motor alle w
Kies voor elk blok een andere
richting en verander de getallen

om de RPM aan te passen. Zo
zorg je dat de mBot2 elke beweging met
een andere RPM kan uitvoeren.

/ Maak een nieuw script met

£ de blokken ‘move forward’,

[ ‘move backward’, ‘left’, ‘right’
en ‘encoder motor EM1 (linkerwiel), @ wi v x @ i @) o
encoder motor EM2 (rechterwiel)’. Pas G ot o o @) wie @) v
bij elk blok de RPM aan. Wanneer je de B et v u @ e @ v

RPM voor de afzonderlijke wielen (EM1
en EM2) hetzelfde houdt, rijdt de mBot2
rechtdoor. Stel je voor elk wiel een
andere RPM in, dan zal de mBot2 meer
naar rechts of naar links rijden. Bepaal
bij de blokken waar dit kan hoe lang
elke beweging uitgevoerd moet worden
en verander het aantal seconden.

rEM2 %) rotates at @RPM
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