e an ATe Riabo

ALAPMOZGASOK

1. elére mozgds

sebesség (szazalékos)

> motor I power

> motor power a robot irdnya (a DC motor
felszerelésétél fugg, jelenleg ,,cw”

> motor M on at cw. az eI()'re)

;> motor on at oW,

Fontos, hogy minden mozgdst (sebesség, irdny) mind a két motorra (M1 és M2)
meg kell adnunk kilon. Ha valamelyiket kihagyjuk, akkor az a motor nem fog
mozogni.

2. hdtra mozgds

~

t i 100 .
mater L, 100, a robot irdnya (a DC motor

motor M2 | power felszerelésétdl fugg, jelenleg
,ccw” a hatra)

motor I on at cow.

motor M2 |on at cow.

Az 1. és 2. pontban IévS programsorok esetében a robot nem fog megdlini!
Ehhez be kell illesztenink egy kontroll elemet (wait .. secs) és a megdllas
parancsokat!

T
oy

motor ¥ power

motor [Py meddig varjon a robot a
kovetkez§ parancsra

motor [ on at ow

motor MZ | on at cow

megallds parancs, itt is fontos,
motor M1 |off Brake hogy mind a két motorra

motor off Brake
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