Emel0 és
targonca

1. Perifériak
. Allitsdtok be az aldbbiakat a Port settings
mendpont alatt!

« A Run-Test On Uzemmoddban figyeljétek meg, milyen értéket mutatnak az érzékel6k, és
allapitsatok meg a szervd motorok feladatnak megfeleld beallitasait!
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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 a robototokat Ugy, hogy a 4 Touch sensor segitségével tudjatok a
jarmlvet iranyitani el6re-hatra-jobbra-balra, ha semmi nincs lenyomva, alljon meg!
Kisérletezzétek ki a legpontosabb iranyitast!

« Az emeldkart, -villat ugy programozzatok be, hogy 3 fazisban emelje fel a terhet! Az emelés
minden egyes fazisat az egyik IR  Photoreflector eltakardsa inditsa el!
Torekedjetek arra, hogy a két robot ugyanolyan magasra emelje a terhet!

« A masik IR Photoreflector-t hasznaljatok az emel6kar, -villa leengedésére!

Egy lehetséges programjat a lap masik oldalan megtalaljatok!
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4. Mintaprogram
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Kisérletezzetek!

- Allapitsatok meg, szamitsatok ki, hogy allandé er6hatds esetében mekkora a munkavégzés a
nyomogomb 1-szeri, 2-szeri, 3-szori megnyomasara.

« Toltsétek ki az alabbi tablazatot, majd készitsétek el az F, s grafikont (segitség az elméleti
résznél) Figyeljetek a mértékegységekre is! [W]sl = 1] (Nm)

+ Az F er6t tekintsuk allandonak!

+ ElGkészitd mérésként, ha szeretnétek tudni az eré nagysagat, rugés erémérét hasznaljatok.
Ha erre nincs lehet6ség, akkor adjatok tetszbleges allando értéket az erének!

Hasonlitsatok 0ssze az eredményeket kiilonb6z6 szempontok alapjan!
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