RINO -
Forgatonyomatek

1. Perifériak
- Epitsétek meg RINO-t az dsszerakasi Utmutaté alapjan!

. Allitsdtok be az aldbbiakat a Port settings meniipont alatt!

+ A Run-Test On lizemmoddban figyeljétek meg, milyen értéket
mutatnak! Allapitsdtok meg a szervé motorok sziikséges

bedllitasait!
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2. PROGRAMELEMEK

Mi a szerepe az itt lathatd programelemeknek?
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3.0LDJATOK MEG AZ ALABBI FELADATOKAT!

« Programozzatok meg RINO lépegetd mozgasat!
- Allitsatok be, hogy a LED-ek ne allanddan, hanem bizonyos alkalmakkor vilagitsanak!

« A szervomotorok szogét allitsatok tetszés szerint: kisebb vagy nagyobb |épésekkel haladjon
el6re!

Egy lehetséges programjat a kovetkez6 oldalon talaljatok:
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4. Mintaprogram

value = m

Touch Sensor A4

Set servomotor D2 | to degrees

57~ Set serwomotor D4 | to degrees

57~ Set serwomotor D2 | to degrees

'ii"":'_ Set serwomotor D4 | to degrees

5. Kisérletezzetek!

« Szamitsatok ki a forgatdnyomatékot, mérjétek meg a sziikséges adatokat, és toltsétek ki a
tablazatot!

+ Nézzétek meg, hogy a robotnal hogyan jelenik meg a tomegk&zéppont!

Erékar (m) Nyomaer6 (N) Forgatonyomaték (Nm)

6. Fejlesszétek tovabb a programotokat!

- Allitsatok be, hogy a RINO integetni is tudjon az egyik labaval!
+ Hasznaljatok fel mas szenzorokat is!

+ Sajat otleteitekkel bovitsétek tovabb a RINO programjat!
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