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Motor hasznalata
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Motor szabalyzasa

A motornak beallithatjuk, hogy milyen sebességgel (teljesitménnyel)
forogjon.
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Viszont, ha a terhelést6l fuggetlen, allando forgasi sebességet
szeretnénk elérni, szabalyzasra van szuksegunk.



Egyenes iranyu mozgas (NXT-G)

Ha két motorhoz kulon-kulon MOTOR blokkot rendelunk, T
hiaba szabalyozott a két motor, nem valdszinu, hogy t

teljesen egyenesen fog gurulni a robotunk. t

Ezért a mozgashoz hasznaljuk a MOVE blokkot. Ez
szinkronizalja a két motor forgasat, a motorokat ért
terheléstdl fuggetlenul.
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Egyenes iranyu mozgas (NXC)

Az egyenes iranyu mozgas szinkronizalasara az NXC-ben is
talalhatok fuggvenyek:

#include "NXCDhefs.h'

task maini)

{

s Szinkronizdlo utasitdsok

OnFwdaync (OTT_AK, 75, -100);
OnFwdayncEx (0UT_aAR, 75, 0, PE3ET NONE) :
OnRew3ync (0UT AR, 75, -100);

OnRev$yncEx (OUT_AFE, 75, -100, RESET NONE) :

}
I



Motorok szinkronizalasa RobotC-ben

Nem bonyolult RobotC-ben sem, mivel ket paranccsal meg

tudjuk hatarozni a kivant haladasi iranyunkat.
Helyben forgas

task mwaini)

i
Y Motorok szinkronkban torteno mozgatasa
S L ez B motor szinkronisalasa

A
Lz elzo mwotor [(A) & MASTEER, wvagyis hozza fogla
az NET szinkronizalni a masodik motort (B)

'
niyncedMotors = synchlE;
niyncedTurnRatio = 100
A
Vagyiz a B wotor 100 oz sebessegen mukodjon A-hoz kepest
'
X

nSvncedTurnRatio = —-100

naynoedTurnEatio =

Hazi feladat:
Milyen értéket kell megadnunk, hogy egy robot 50,100,200 centiméter sugaru korben kanyarodjon?



Motor, mint forgasérzékels
(Encoder
NXC'ben #include "NACDefs.h”

task maini()

{
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4 war, amig a motor el nem eri a kivant poziciot
while [(nMotorEncoder[motord] < 1000)
o

Ff Bpecialis

nMotorEncoderTarget [motord] = 1000;

4 Wem forgatja & motort, csak megadia,

Sfhogy hany encoder jel utan allijon le

motor [motord] = 50;

S Majd megadijuk a motor sebesseget, e3 ezutan 1000 lepesig forog
I



Forgaserzekelos megoldasok

Scribble

Joystick




Tovabbi érdekessegek

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



