
Programozás 3. rész

Motor használata
Kimenetként 

és 
bemenetként



Motor szabályzása
A motornak beállíthatjuk, hogy milyen sebességgel (teljesítménnyel) 
forogjon.

Viszont, ha a terheléstől független, állandó forgási sebességet 
szeretnénk elérni, szabályzásra van szükségünk.

NXT-G RobotCNXC



Egyenes irányú mozgás (NXT-G)

Ha két motorhoz külön-külön MOTOR blokkot rendelünk, 
hiába szabályozott a két motor, nem valószínű, hogy 
teljesen egyenesen fog gurulni a robotunk.

Ezért a mozgáshoz használjuk  a MOVE blokkot. Ez 
szinkronizálja  a két motor forgását, a motorokat ért 
terheléstől függetlenül. 



Egyenes irányú mozgás (NXC)

Az egyenes irányú mozgás szinkronizálására az NXC-ben is 
találhatók függvények:



Motorok szinkronizálása RobotC-ben

Nem bonyolult RobotC-ben sem, mivel két paranccsal meg 
tudjuk határozni a kívánt haladási irányunkat.

Helyben forgás

Házi feladat: 
Milyen értéket kell megadnunk, hogy egy robot 50,100,200 centiméter sugarú körben kanyarodjon?



Motor, mint forgásérzékelő
(Encoder)

NXT-G-ben

NXC-ben

RobotC-ben



Forgásérzékelős megoldások

Joystick
Radar

Scribble



További érdekességek

http://www.nxtprograms.com/radar/index.html

http://nxtasy.org

http://www.philohome.com/nxtjoystick/joystick.htm

www.robotc.net/lego/ROBOTClego.pdf

bricxcc.sourceforge.net/nbc/nxcdoc/NXC_Guide.pdf


