Onkiegyensulyozé
robot

1. Hogy mikodik az 6nkiegyensulyozd robot?

« Egy ilyen sajat magat kiegyenlité robot eredendben instabil. A sulypont magas elhelyezkedése
miatt nagy lendllettel esik, igy a tehetetlenségi nyomaték is nagy. Ezt ugy Kkell
kiegyensulyozzuk, hogy a roboton |évé motorokat haszndljuk. Ha a robot fiiggdlegesen all tehat
ki van egyensulyozva, akkor nem mennek a motorok.

+ (A:) Ha viszont egy oldalra dél a robot azt érzékeli az ultrahangos tavolsagmérd, kild egy
kdédod, hogy kozelebb/tavolabb van az egyik oldalhoz mint amikor mindkét oldalrdl ugyanakkora
tavolsagra volt. (B:) Ilyenkor a motorok elindulnak abba az irdnyba amerre dél a robot, ezzel
kiegyensulyozva a délést.

Motorok

@ @ mozgdsban: @

Kép forrasa: https://goo.gl/6wSWYY

2. Hogy tudtok egy ilyen robotot megépiteni?

+ Szedjétek 6ssze a megfelel§ alkatrészeket:

- Epitsétek meg a robotot (az dsszerakdsi Utmutaté alapjan, de ha sajat
stilusat csinaltok, az a legjobb) Figyeljetek a sulypont elhelyezkedésére

« A robot programjanak megirasa Ebben segit a kovetkezd oldali kép
+ Tesztelés

+ Ha mindent jol csindltatok, akkor a robot miikddik, és sajat magat
kiegyensulyozza.

+ Ha lgyesek vagytok, igy is kinézhet m{ikodés kézben a robototok:
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3. Perifériak 4. Mintaprogram

- Allitsdtok be az aldbbiakat a Port settings
menlipont alatt!
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5. Kisérletezzetek! Valaszoljatok a kérdésekre

+ Mit tennétek, ha a robot szenzora 2* nagyobb tavolsagra lenne a foldtél, hogy
valtoztatnatok meg a koédot?

+ Milyen szenzorral lehetne még megodani a kiegyenlitést, ha nem lenne tavolsagmeérs?

+ Miért fontos a robot felépitése a miikdodés szempontjabdl?

« Szerintetek miért taldlhatoé rajta LED? Mit jelezhet?

« Melyik ciklusnak készonhetd az, hogy a robot folyamatosan figyeli, milyen helyzetben van?

+ Csak egy sulypontja van egy testnek? Ha nem, melyiknek van tébb és milyen
tulajdonsagokkal rendelkezik?
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