Oppgave 1.2 — Sving ved hjelp av en motor
| denne oppgaven skal vi programmere roboten til fgrst

a kjgre ved a bruke vekselsvis venstre og hgyre motor.
Roboten vi da svinge, og det kreves mye trening for a fa
den til & svinge akkurat slik vi gnsker. Deretter skal vi

svinge ved a bruke «Kjgr med styring» Q Yscr 1
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Objektet «Stor motor» har mange av de samme valgene X Av

som «Kj@gr med styring».
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Oppe til hgyre velger du hvilken motor som er
koblet til hvilen port

{® P§ for antall sekunder

Til venstre ser en hvilke kjgremuligheter en har. @ P3 for antall grader
Til hgyre for disse kan en sette verdier til @ P3 for antall rotasjoner
egenskapene . /
0 Hastighet
0 Antall

0 Brems mot slutten

Gjor felgende oppgaver. Kjgr programmene etter hvert.
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8)

Sett venstre motor til a rotere 5 fulle rotasjoner framover og deretter stoppe.
Hvordan star roboten i forhold til nar den startet? Hvor mange grader har den snudd?
Sett hgyre motor til a rotere 6 fulle rotasjoner bakover og deretter stoppe.

Hvordan star roboten i forhold til nar den startet? Hvor mange grader har den snudd?
Sett venstre motor til 3 rotere 6 sekunder framover og deretter stoppe.

Hvordan star roboten i forhold til nar den startet? Hvor mange grader har den snudd?

Roboten skal snu 360 grader ved hjelp av rotasjoner.

Hvor mange rotasjoner ma en sette opp?

Roboten skal snu 90 grader ved hjelp av antall grader. En setter «Pa antall grader» til 90.
Hva skjer?

Roboten skal tilbakelegge en gitt strekning, men en har ikke lov & bruke begge motorene
samtidig.

Na er det tid for a bruke «Kjgr med styring». Her svinger en ved endre retning mot hgyre
eller venstre.

Roboten skal snu 360 grader ved hjelp av rotasjoner.

Hvordan svinger den raskest? Hvor mange rotasjoner ma en sette opp?

Roboten skal snu 90 grader ved hjelp av antall grader. En setter «Pa antall grader» til 90.
Hva skjer? Hvor mange grader ma den settes pa for a snu 90 grader med full sving?



