Robotist (felsd tagozat)

Katapult

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

+ A Run-Test On Uzemmoddban figyeljétek meg,
milyen értéket mutatnak!

DC motor

Moves the robot in a
linear direction.
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2. PROGRAMELEMEK

Mi a szerepe az itt lathaté programelemeknek?
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Set servomotor D% |to degrees

3.0LDJATOK MEG AZ ALABBI FELADATOKAT!

+ Teszteljétek a szervdé motorokat, allapitsatok meg, hogy a katapultok megfelel6 allasa milyen
sz6ghoz tartozik!

servomotor synchro motion speed: [ENIEES

Set servomotor D2 | to degrees

»

Set servomotor D4 | to degrees

- Epitsétek és programozzatok meg a robototokat Ugy, hogy a lovedéket egy fényérzékeld
eltakarasanak megsziintetésekor 16je kil

- Ezt kdvetben kis varakozas utan térjen vissza alaphelyzetbe!
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Robotist (fels6 tagozat)

4. MINTAPROGRAM

‘-?:":'_ tet servomotor 02 | to m degrees

1 E*:'-:'. Set servomotor D4 | to m degrees

. ;1:-_:-. Set servomotor D2 | to degrees

-?‘:‘:'_ Set servomotor D4 | to degrees

KISERLETEZZETEK!
Milyen messzire 16 a katapult a ridja hosszatdl illetve a szervéd
motor sebességétdl fliggben?
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