Robotist (felsé tagozat)

Targonca

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

« A Run-Test On Uzemmoddban figyeljétek meg, milyen értéket mutatnak az érzékeldk, és
allapitsatok meg a szervd motorok feladatnak megfelel6 beallitasait!
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Moves the robot in a For joints of robots.

2. PROGRAMELEMEK

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

. Epitsetek targoncat! A lap masik oldaldn néhany fényképpel adunk &tletet ehhez.

« Programozzatok meg a robototokat Ugy, hogy a 4 Touch sensor segitségével tudjatok a
jarm(ivet irdnyitani el6re-hatra-jobbra-balra, ha semmi nincs lenyomva, 3alljon meg!
Kisérletezzétek ki a legpontosabb iranyitast!

« Az egyik IR Photoreflector-t hasznaljatok az emeldkar, -villa felemelésére, a masikat a
leengedésére!

Egy lehetséges programjat a lap masik oldalan megtalaljatok!
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Robotist (felsd tagozat)

4. MINTAPROGRAM

Set servomotor D9 | to degrees

Touch Sensor Al | walue = m

ﬁ’{‘#‘ DL motor M2 | on at

DC motor M1 | on at cw.

DC motor M1 | power

IR Photoreflector AS |walue

DC motor MZ | power

= B : -
set servomotor 09 | to [EEN)- fel | degreas motor

> motor M2 off Brak

on at

DC motor W on at ccw.

Set servomotor D% | to - fel | degrees

DL motor power

DC motor MZ | power

change fel |by
=

Touch Sensor

> motor M1 off Brake

5. OTLETEK AZ T e
EPITESHEZ

on at ccw.
> motor N on at
> motor N power
> motor MZ | power
Touch Sensor
> motor M1 | off Brake

ﬁl{‘#‘ DC motor M2 | off Brake

Touch Sensor A4

value = m

DL motor M2 | on at
DC motor W on at
DL motor V power

DC motor MZ | power

> motor M1

> motor M2




