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Bevezetés
Mi az EDBOT?

Az EDBOT egy Scratch, Python, Java, Javascript valamint C nyelven programozhaté humanoid
robot.

A robot 16 szervomotorral és egy infravérds szenzorral rendelkezik, a szamitdgéphez bluetooth
kapcsolattal csatlakoztathatd.

Elére betanitott alapmozgésai k6zé tartoznak kalonféle tanc-, harc-, 0dvdzlé-, és
sportmozdulatok, de a 16 szervomotort kilon-kilén allitva egyedi, komplex mozdulatokra is
programozhato.

Tovabbi inform4ciét a robot hivatalos weboldalan talalsz!

Ebben a dokumentumban és a hozza tartozd videdban arra teszek Kkisérletet, hogy
bemutassam az Edbot mikddéseéhez szikséges szervomotorok alap beallitésait.

Ezt azért tartom fontosnak, mert bar elérhetéek képzések illetve dokumentumok a robot
programozasaval vagy akar a szervomotorok beallitdsaval kapcsolatban azonban kevesen
vallaljak azt, hogy az alapban 450 000 Ft-ba keriil6 robottal kisérletezzenek.

Az el6re leprogramozott mozgasok bemutatdsa nem része ennek a dokumentumnak. Az elébb
emlitett dokumentumok elérhetéségét — benne az elére leprogramozott mozgasok ismertetéjét
— megtalalod a dokumentum végeén illetve video alatt a leirasban!

A tovabbiakban feltételezem, hogy a robottal kapcsolatos telepitési és alap hasznalati
ismeretekkel tisztdban vagy. Amennyiben nem, akkor javaslom, hogy tanulmanyozd a
Telepités, hasznalati utmutato illetve a Programozas Scratch 2 valamint Programozas Scratch 3
dokumentumokat illetve kérdezz az elérhetéségeim egyikén.

Ahogy mar emlitettem, az Edbot 16 db szervomotort tartalmaz, amelyek 1-t6l 16-ig vannak
szamozva. A motorokat és mozgastartomanyaikat kalén-kalén fogom bemutatni. Az altalam
Osszetartozonak vélt motorokra illetve egyes egységekre — a mint példaul a robot karja —
bemutatok dsszetett mozgasokat is. A példaprogramokat scratch-ben irtam.

Kbszbnetet szeretnék mondani a mohacsi Mohacsi Jené Varosi Konyvtarban talalhato
Természettudomanyos EIménykdzpontnak és kilén Kovacsné Bodor Erikanak, hogy a
videdban szerepl6 robotot a rendelkezésemre bocsatottak.

Schlepp Péter
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Szervomotor alapok

Az EDBOT mozgasat 16 darab XL-320 szervomotor biztositja, amelyek képen lathatd helyekre
vannak beépitve.
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A szervomotorok mozgastartomanya 0 és 300° fok kozott allithato.

A szervomotorok vezérlése, programozasa soran ebben az abszolut tartomanyban allithaté a
szervomotorok — igy a robot egy-egy eleme — altal felvehetd pozicié. Ezt a tartomanyt szlkitheti
a robot fizikai felépitése.

Ve

javasolt, gyakorlatban kiprébalt érték, amely eltérhet a szervomotorhoz hivatalosan megadott
ertéktol!

Az Osszetett mozgasok tervezésénél és programozasanal dgyelni kell arra, hogy az egyes
motorok mozgastartomanyat a tébbi szervomotor allasa befolyasolhatja!

A szervomotorok nem megfeleld hasznalatab6ol addédé meghibdsodasért illetve
mikddésképtelenné valasaért nem vallalok felelésséget!
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Az egyes szervomotorok vezeérlését a robot alapalldsabdl, kiindulédsi helyzetébél mutatom be. A
kiindulasi helyzet a képen lathatd blokkal allithat6é be, ahol a MOH1 a robot neve.

MOH1 = basic motion initial position =

A robot alaphelyzete:
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1-es szamu szervomotor — a robot jobb valla.

Ez a szervomotor a robot jobb karjanak el6ére-hatra
mozgatasat teszi lehetévé.

Ennek a szervomotornak az alapallasa 150 fok, azaz a
szervomotort az alapbeallitds 150 fokos abszolut helyzetre
allitja.

A robot jobb karjanak elére mozgatasa a szervomotor

Ve

valdsithaté meg. A maximalis érték 300.

A robot jobb karjanak hatra mozgatasa a szervomotor

valésithaté meg. A minimalis érték 0.
Jobb kar elére mozgatasa: Jobb kar hatra mozgatasa:

MOH1 » basic motion initial position »

~

MOH1 » setservo 1w speed @

m MOH1 » setservo 1 v  position @
Y

MOH1 = basic motion initial position =
~

MOH1 = setservo 1w spaed@

it 9
E’O MOH1 » setservo 1w poslhon

MOH1 »  basic mofion initial position *
oy

2-es szamu szervomotor — a robot bal valla.

Ez a szervomotor a robot bal karjanak elére-hatra mozgatasat
teszi lehetévé.

Ennek a szervomotornak az alapallasa 150 fok, azaz a
szervomotort az alapbeallitds 150 fokos abszolut helyzetre
allitja.

A robot bal karjanak elére mozgatasa a szervomotor

eye

valdsithaté meg. A minimalis érték 0.

A robot bal karjanak hatra mozgatasa a szervomotor

valésithaté meg. A maximalis érték 300.

Bal kar elére mozgatasa: Bal kar hatra mozgatasa:
. |
MQH1 » basic motion initial position »

MOH1 v setservo 2+ speed ()
~
MOH1 » setservo 2w position @

' 3 ] ‘ L
| p R B
m MOH1 = JResiciiotien Initial position MOH1 = basic motion initial position
~

"p . |

MOH1 = basic motion initial position =

MOH1  setservo 2+ speed ()

7 o
MOH1 » setservo 2w posmon@
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Mindkét kar egyidejii mozgatasa elére vagy hatra

A fenti példakbdl lathatd, hogy az 1-es és a 2-es szervomotor azonos mozgastartomanyban
vezérelhetd, azonban — a robot felépitésébbl addédbéan — azonos iranyu karmozgas
megvaldsitasahoz ellentétes poziciét kell programoznunk. Amennyiben a robot mindkét karjat
azonos mértékben egyszerre szeretnénk elére vagy hatra mozgatni, akkor hasznéalhatjuk a tébb
szervomotor egyideji vezérlésére szolgald blokkot.

A lenti példaban a set servo speeds blokk az 1-es és a 2-es szervomotor sebességét 50-es
értékre Allitja. A set servo positions az elsé esetben — mindkét kart elére — az 1-es szervomotort
200-es a 2-es szervomotort 100-es pozicidba, a masik esetben — mindkét kar hatra — az 1-es
szervomotort 100-as a 2-es szervomotort 200-as pozicidba allitja.

Mindkét kar elére: Mindkét kar hatra:

|

MOH1 + basic motion initial position v

MOH1 v  set servo speeds (@IEEelPAl]
MCH1 »  set servo positions (11100721200 ‘
=

e

= -
MOH1 » basic motion initial position +

MOH1 =  setservo speeds (QEEPIED
MOH1 = set servo pesitions (@pdsielieilvs]

MOH1 + basic motion  initial position +
2,

Karok ellentétes mozgatasa
Jobb elére — bal hatra Bal elére — jobb hatra

MOH1 = basic motion initial position = MOH1 » basic motion initial position ¥
~

MOH1 » setservo speeds (QEWPIEN] MOH1 »  setservo speeds (@lidolklislo]
~

MOH1 v set servo positions ((ETEAEIALD) | MOH1 v setservo positions (T EREL))
N - - s - 4

MOH1 = basic motion initial position w MOH1 » basic motion initial position w
~ -
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3-es szamu szervomotor — a robot jobb karja.

Ez a szervomotor a robot jobb karjanak oldal iranyu fel-le
mozgatasat teszi lehetévé.

Ennek a szervomotornak az alapallasa 80 fok, azaz a
szervomotort az alapbeadllitas 80 fokos abszolut helyzetre
allitja.

A robot jobb karjanak felemeléséhez a szervomotor

Ve

valésithatdé meg. A maximalis érték 210.

A robot jobb karjdnak leengedéséhez a szervomotor

valésithaté meg. A minimalis érték 60.
Jobb kar felemelése: Jobb kar leengedése:

e

MOH1 =  basic motion initial position »

MOH1 = basic motion initial position +
~

MOH1 v setservo 3 speed@

MOH1 =+ setservo 3 v speed @

MOH1 = setservo 3 v position @

O~ R " position = MOH1 =  basic motion initial position »
~

4-es szamu szervomotor — a robot bal karja.

Ez a szervomotor a robot bal karjanak oldal iranyu fel-le
mozgatasat teszi lehetévé.

Ennek a szervomotornak az alapallasa 220 fok, azaz a
szervomotort az alapbeallitdas 220 fokos abszolut helyzetre
allitja.

A robot bal karjanak felemeléséhez a szervomotor

Ve

valésithaté meg. A minimalis érték 90.

A robot bal karjdnak leengedéséhez a szervomotor

Ve

valésithatdé meg. A maximalis érték 240.
Bal kar felemelése:

MOH1 ¥ basic motion initial position =
~

MOH1 v setservo 4 v  speed @
~

MOH1 = basic motion initial position +
MOH1 v setservo 4 v speed @

MOH1 » setservo 4 w  position @

m MOH1 » setservo 4 » position@

MOH1 v  basic motion _initial position +
4

MOH1 = basic motion initial position =
~
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Mindkét kar egyidejii felemelése

A 3-as és a 4-es szervomotor szintén azonos mozgastartomanyban vezérelhets, azonban — a
robot felépitésébdl adodbéan — azonos iranyu karmozgas megvaldsitdsahoz ellentétes poziciot
kell programoznunk. Amennyiben a robot mindkét karjat azonos mértékben egyszerre
szeretnénk felemelni, akkor hasznalhatjuk a tébb szervomotor egyideji vezérlésére szolgald
blokkot.

A lenti példaban a set servo speeds blokk a 3-as és a 4-es szervomotor sebességét 50-es
értékre allita. Az elsé példaban set servo positions 3-as szervomotort 210-es a 4-es
szervomotort 90-es pozicidba allitja. Igy a robot oldaliranyban mindkét kezét felemeli.

A masik példaban a set servo positions 3-as szervomotort 60-as a 4-es szervomotort 240-es
pozicidba allitja. Igy a robot oldaliranyban mindkét kezét a teste mellé leenged..

Mindkét kar oldal iranyu felemelése: Mindkét kar oldal iranyu leengedése:

[ |

MOH1 »  basic motion initial position ¥

MOH1 » setservo speeds (@RI

MOH1 +  basic motion initial position =

MOH1 =  set servo speeds \@elEVEY]

MOH1 = basic motion initial position
~

MOH1 v  basic motion _ initial position v
o8

Oldalso6 kéztartas:

MOH1 » basic motion initial position v
~

MOH1 v  setservo speeds (EENLIEY
e

MOH1 » basic motion initial position »
~
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5-6s szamu szervomotor — a robot jobb keze.

Ez a szervomotor a robot jobb kezének ki-be* iranyud
mozgatasat teszi lehetévé.

Ennek a szervomotornak az alapallasa 150 fok, azaz a
szervomotort az alapbeallitds 150 fokos abszolut helyzetre
allitja.

A robot jobb kezének kihajtasahoz a szervomotor

Ve

G0 T leo| |G WSl W
co «a“ﬂ 0 ®

valdsithaté meg. A maximalis érték 250. |
A robot jobb kezének behajtdsdhoz a szervomotor e

Ve

valdsithaté meg. A minimalis érték 40.*
*Figyelmeztetés!

A jobb kéz behajtasa alapallasban csak minimalisan valosithaté meg, mert a kéz tk6zik a robot
testével!l Ebben az esetben a javasolt érték ne legyen kisebb 120-nal! Lasd példal!

Jobb kéz kihajtasa: Jobb kéz behajtasa:

MOH1 =  basic motion initial position » MOH1 =  basic motion _initial position

MOH1 » setservo 5w speed@
~

MOH1 » setserve 5+ speed @

MOH1 » setservo 5 v position @

MOH1 v  basic motion _ initial position v
=

MOH1 +  basic motion _ initial position v
~

Jobb kéz felemelése el6re és kéz behajtasa:

A példaban elséként a robot elére felemeli a jobb karjat, majd utan hajtja be a kezét. 2
masodperc varakozas utan a kezét és a karjat egymas utan visszaallitia alapéllapotba. Ha
kihagyjuk a kéz és a kar alapallapotba allitasat és csak a initial position blokkal allitjuk vissza a
robotot alaphelyzetbe, akkor el6fordulhat, hogy a mozdulat soran a robot keze beleakad a
testébe és tulterhelédhet a szervomotor!

[

MOH1 »  basic motion _ initial position w
%
MOH1 v  setservo speeds (ENEAIEN)
z

MOH1 t 1 i
- set servo bl position @
MOH1 » setservo 5w position @

1

m MOH1 » setservo 5w position @
MOH1 + setservo 1 = position @

MOH1 » basic motion initial position
~
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6-0s szamu szervomotor — a robot bal keze.

Ez a szervomotor a robot jobb kezének ki-be* iranyud
mozgatasat teszi lehetévé.

Ennek a szervomotornak az alapallasa 150 fok, azaz a
szervomotort az alapbeallitds 150 fokos abszolut helyzetre
allitja.

150 foknal kisebb értékre torténd allitasaval valdsithatdé meg.
A minimalis érték 50.

A robot bal kezének behajtasdhoz a szervomotor

Ve

valésithaté meg. A maximalis érték 250*.
*Figyelmeztetés!

A bal kéz behajtasa alapallasban csak minimdlisan val6sithaté meg, mert a kéz Utkézik a robot
testével!l Ebben az esetben a javasolt érték ne legyen nagyobb 180-nal! Lasd példal

Bal kéz kihajtasa: Bal kéz behajtasa:

8=
E MOH1 » basic motion initial position v

MOH1 v setservo 6 v  speed @
o
MOH1 » setservo 6 w  position @

MOH1 »  basic motion initial position v

MOH1 » setservo 6 v speed @

MOH1 » setservo 6 w position @

MOH1 = basic motion initial position w

MOH1 v  basic motion _initial position v
&

P Bal kéz felemelése elore és kéz behajtasa:

A példaban els6ként a robot el6ére felemeli a bal karjat, majd utan
hajtja be a kezét. 2 masodperc varakozas utdn a kezét és a karjat
setservo spescs (CTRTIEY egymas utan visszaallitia alapallapotba. Ha kihagyjuk a kéz és a
D kar alapallapotba allitdsat és csak a initial position blokkal allitjuk

. vissza a robotot alaphelyzetbe, akkor el6fordulhat, hogy a mozdulat
=] soran a robot keze beleakad a testébe és tulterhelsdhet a
szervomotor!

basic motion initial position

setservo 6 »  position @
setservo 2 = position @

basic motion initial position

basic motion  initial position =

EEEENLEELEN 1/50/2/5015/50/6/50

EEEELTRLENLLEY 1/250/2/80
seft servo positions (EIEWETEED]

HH B¢

(

Amennyiben a két kar egyidejd, a robot teste el6tt
torténd felemelését szeretnénk programozni, akkor
agyeljliink arra, hogy a jobb és a bal kart ne azonos
magassagba pozicionaljuk!

Q

EEEELTELEILLE 5/150/6/150

ECEELTEL LGN 1/150/2/150

basic motion  initial position =

B8 H
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7-es szamu szervomotor — a robot jobb csipdje.

Ez a szervomotor a robot labanak jobb/bal* iranyd
mozgatasat teszi lehetévé.

Ennek a szervomotornak az alapallasa 150 fok, azaz a
szervomotort az alapbeallitds 150 fokos abszolut helyzetre
allitja.

*A robot jobb ldbdnak jobb irdnyd mozgatdsahoz a

Ve

allitdsaval valésithaté meg. A minimalis érték 50

*A robot jobb Iladbanak bal irany0 mozgatdsahoz a

allitasaval valosithaté meg. A maximalis érték 200
*Figyelmeztetés!

A jobb Iab jobb iranyba térténé mozgatasa alapallasban csak minimalisan valésithaté meg, mert
Utkdzik a robot jobb kezével!

A jobb lab bal iranyba t6rténé mozgatasa alapallasban csak minimalisan val6sithaté meg, mert
Utk6zik a robot bal labaval!

A labak jobb/bal iranyd mozgatasa a robot stabilitasat nagymértékben befolyasolja!
A robot jobb labanak jobbra térténo felemelése a jobb kéz egyidejii felemelésével:

P N Ezt a mozgast a robot felfliggesztett helyzetében prébaljuk ki, mert a bal
-~ ‘ lab szervoi alapban nem tudjak a robotot fliggéleges helyzetben tartani!

MOH1 » basic motion initial position +
~

MOH1 v set servo speeds (EENZEY
2

MOH1 » setservo 3 w posﬂion@
1

MOH1 » setservo 7 v  position @
o
@ ‘\u |

basic motion initial position +
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8-as szamu szervomotor — a robot bal csipdje.

Ez a szervomotor a robot Iadbanak bal/jobb* iranyd
mozgatasat teszi lehetévé.

Ennek a szervomotornak az alapallasa 150 fok, azaz a
szervomotort az alapbeallitds 150 fokos abszolut helyzetre
allitja.

*A robot bal labanak bal irdnyd mozgatasahoz a szervomotor

Ve

valdsithaté meg. A maximalis érték 250

*A robot bal Ildbanak jobb iranyl mozgatdsahoz a

allitasaval valésithaté meg. A minimalis érték 100
*Figyelmeztetés!

A bal lab bal iranyba t6rténé mozgatasa alapallasban csak minimalisan valésithaté meg, mert
Utkdzik a robot jobb kezével!

A bal lab jobb iranyba t6rténé mozgatasa alapallasban csak minimalisan val6sithaté meg, mert
Utkdzik a robot jobb labaval!

A labak jobb/bal iranyd mozgatasa a robot stabilitasat nagymértékben befolyasolja!
A robot bal labanak balra térténé felemelése a bal kéz egyidejii felemelésével:

,. 5. -] Ezt a mozgast a robot felfiggesztett helyzetében probaljuk ki, mert a bal
' : lab szervoi alapban nem tudjak a robotot fliggéleges helyzetben tartani!

MOH1 » basic motion initial position »

MOH1 = setservo speeds (Ell:la]

MOH1 » setservo 4« pos'rﬁon@

MOH1 » setservo 8 w pnsiﬁvn@

MOH1 = basic motion initial position »
~

A robot mindkét labanak jobbra mozgatasa A robot mindkét labanak balra mozgatasa

T

MOH1 = basic metion initial position = MOH1 + basic motion initial position v

[Vlel I QM- EE TR EELEN  3/50/4/50/7/50/8/50
MOH1 »  set servo positions (@elitslJJZI4E=0]

MOH1 » setservo 7 » position @

MOH1 »  setservo speeds (ElEMELETED]

MOH1 = setservo positions (EeREVENEE]

MOH1 » setservo 7 v posiﬁun@

setsevo B w posiﬁnn‘;@i-

LR
HEHH B

MOH1 v setservo 8 v position’:@:

basic motion  initial position » e
ic nitial positios MOH1 »  basic motion initial position ¥
152

A fenti két mozgast a robot fekvé vagy felfiiggesztett helyzetében probaljuk ki!
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9-es szamu szervomotor — a robot jobb combja.

Ez a szervomotor a robot labanak el6ére/hatra* iranyd
mozgatasat teszi lehetévé.

Ennek a szervomotornak az alapallasa 125 fok, azaz a
szervomotort az alapbeallitds 125 fokos abszolut helyzetre
allitja.

*A robot jobb labanak hatra irdnyd mozgatasdhoz a

YV

allitdsaval valésithaté meg. A maximalis érték 200

*A robot jobb Ildbanak elére irdnyd mozgatasahoz a

allitasaval valésithaté meg. A minimalis érték 50
Jobb lab mozgatasa hatra: Jobb lab mozgatasa elére:
~ |
MOH1 = basic motion initial position v

MOH1 » setservo 9w speed@
MOH1 + setservo 9 » position @

MOH1 » basic motion initial position »
~

MOH1 v setservo 9 v speed @
=
~

- . |
MOH1 » basic motion initial position v
o

10-es szamu szervomotor — a robot bal combja.

Ez a szervomotor a robot labanak elére/hatra* iranyd
mozgatasat teszi lehetévé.

MOH1 = basic motion initial position +
~

Ennek a szervomotornak az alapallasa 175 fok, azaz a
szervomotort az alapbeallitdas 175 fokos abszolut helyzetre
allitja.

*A robot bal labanak hatra iranyl mozgatasahoz a

allitasaval valosithato meg. A minimalis érték 100
*A robot bal ldbanak elére iranyl mozgatasahoz a

Ve

allitdsaval valésithaté meg. A maximalis érték 250

Bal 1ab mozgatasa hatra: Bal 1ab mozgatasa elére:
I |

MOH1 =  basic motion initial position =

MOH1 v setsero 10 v speed @

MOH1 v setsemvo 10 v posixion@
R

MOH1 + basic motion initial position v
%

MOH1 v setservo 10 » speed@

MOH1 =  basic motion initial position =
~

*A labak el6re/héatra iranyl mozgatasa a robot stabilitasat nagymértékben befolyasolja!

MOH1 » basic motion initial position »
~
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11-es szamu szervomotor — a robot jobb térde.

Ez a szervomotor a robot jobb labszaranak el6ére/hatra*
irAnyl mozgatasat teszi lehetévé.

Ennek a szervomotornak az alapallasa 180 fok, azaz a
szervomotort az alapbeallitds 180 fokos abszolut helyzetre
allitja.

*A robot jobb labszaranak hatra irdnyd mozgatasahoz a

Ve

allitdsaval valésithaté meg. A maximalis érték 250

*A robot jobb labszardnak el6re iranyl mozgatasahoz a

Ve

allitasaval valosithaté meg. A minimalis érték 140
Jobb labszar mozgatasa hatra: Jobb labszar mozgatasa elére:

g |

MOH1 » basic motion initial position + MOH1 » basic motion initial position »

MOH1 » setservo 11 »  speed @ MOH1 v setservo 11 v speed @

MOH1 v setservo 11 = posiﬁonm

MOH1 v  basic motion initial position +
s

MOH1 »  basic motion _initial position
>

12-es szamu szervomotor — a robot bal térde.

Ez a szervomotor a robot bal labszaranak elére/hatra* irdnyd
mozgatasat teszi lehetévé.

Ennek a szervomotornak az alapallasa 120 fok, azaz a
szervomotort az alapbeallitds 120 fokos abszolut helyzetre
allitja.

*A robot bal labszaranak hatra iranylu mozgatasahoz a

Ve

allitdsaval valésithaté meg. A minimalis érték 45

*A robot bal labszaranak elére irdnyd mozgatasadhoz a

Ve

allitasaval valdsithaté meg. A maximalis érték 160

Bal labszar mozgatasa hatra: Bal labszar mozgatasa elore:
~ |

MOH1 +  basic motion initial position v

MOH1 v setsevo 12 + speed@
MOH1 » setservo 12 » posmun@

- | -

MOH1 = basic motion initial position

MOH1 »+ setsevo 12w speed@

MOH1 = setservo 12 v position @

MOH1 »  basic motion initial position + MOH1 » basic motion initial position «
9

* A ldbszarak elére/hatra iranyu mozgatdsa a robot stabilitdsat nagymértékben befolyasolja!
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13-as szamu szervomotor — a robot jobb labfeje.

Ez a szervomotor a robot jobb labfejének le/fel* iranyud
mozgatasat teszi lehetévé.

Ennek a szervomotornak az alapallasa 165 fok, azaz a
szervomotort az alapbeallitds 165 fokos abszolut helyzetre
allitja.

*A robot jobb labfejének le irdnyd mozgatasahoz a

YV

allitdsaval valésithaté meg. A minimalis érték 130

*A robot jobb labfejének fel iranyl0 mozgatasahoz a

allitasaval valdsithaté meg. A maximalis érték 240

Jobb labfej mozgatasa lefelé: Jobb labfej mozgatasa felfelé:
|~ |
MOH1 = basic motion initial position »
MOH1 » setsenvo 13+ speed (G
MOH1 » setsenvo 13+ posiion ()

p—— -

MOH1 + basic motion initial position «
~

MOH1 » setservo 13+ speede
~

MOH1 v  basic motion initial position +
ne

14-as szamu szervomotor — a robot bal labfeje.

Ez a szervomotor a robot bal labfejének le/fel* iranyd
mozgatasat teszi lehetévé.

Ennek a szervomotornak az alapallasa 135 fok, azaz a
szervomotort az alapbeallitds 135 fokos abszolut helyzetre
allitja.

*A robot bal Ilabfejének le iranyu mozgatasahoz a

YV

allitasaval valosithaté meg. A maximalis érték 170

*A robot bal labfejének fel iranyd mozgatasdhoz a

allitasaval valésithaté meg. A minimalis érték 60
Bal labfej mozgatasa lefelé: Bal labfej mozgatasa felfelé:

MOH1 v basic motion _initial position w
&

MOH1 = basic motion initial position =
'

MOH1 v setsevo 14 speed@

0\/0 MOH1 v setservo 14 speed@

MOH1 » setservo 14 = posmon@

MOH1 » basic motion initial position »
~

E MOH1 +» basic motion initial position »
* A labfejek le/fel iranyl mozgatasa a robot stabilitasat nagymértékben befolyasolja!
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15-0s szamu szervomotor — a robot jobb bokaja.

Ez a szervomotor a robot jobb bokajanak kifelé/befelé* iranyu
mozgatasat teszi lehetévé.

Ennek a szervomotornak az alapallasa 150 fok, azaz a
szervomotort az alapbeallitds 150 fokos abszolut helyzetre
allitja.

*A robot jobb bokajanak kifelé iranyu mozgatasahoz a

YV

allitasaval valosithaté meg. A maximalis érték 240
*A robot jobb bokéjanak befelé iranyl mozgatasahoz a

Ve

allitasaval valosithaté meg. A minimalis érték 60
Jobb boka mozgatasa kifelé: Jobb boka mozgatasa befelé:

-

MOH1 = basic metion initial position =
v
MOH1 v setservo 15+ speed @

MOH1 » setserva 15 w position
o

MOH1 = basic motion initial position »
~

MOH1 v setservo 15w speed@
~r
MOH1 » setservo 15w posi‘tinn@
o

MOH1 » basic motion initial position =
1

E MOH1 = basic motion initial position «

16-0s szamu szervomotor — a robot bal bokaja.

Ez a szervomotor a robot bal bokajanak kifelé/befelé* iranyu
mozgatasat teszi lehetévé.

Ennek a szervomotornak az alapallasa 150 fok, azaz a
szervomotort az alapbeallitds 150 fokos abszolut helyzetre
allitja.

*A robot bal bokdjanak kifelé irdnyd mozgatasdhoz a

Ve

allitdsaval valésithaté meg. A minimalis érték 60

*A robot jobb bokajanak befelé iranyl mozgatasdhoz a

V4

allitasaval valdsithaté meg. A maximalis érték 240
Bal boka mozgatasa kifelé: Bal boka mozgatasa befelé:

MOH1 v  basic motion initial position »
Y

MOH1 v  setservo 16 v speed@
o

@ MOH1 = basic motion initial position +

MOH1 ~ |setseno| 16 = speed@

MOH1 » setserve 16 »  position @

m MOH1 v  basic motion _initial position

* A bokak jobb/bal irdnyd mozgatasa a robot stabilitasat nagymértékben befolyasolja!

o

MOH1 » basic motion initial position +
~
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Osszefoglalas:

Szervo szama | Alapallas Minimdlis | Maximalis
01 150 0 300
02 150 0 300
03 80 60 210
04 220 240 90
05 150 40 250
06 150 250 50
07 150 50 200
08 150 250 100
09 125 50 200
10 175 100 250
11 180 140 250
12 120 45 160
13 165 130 240
14 135 60 170
15 150 60 240
16 150 60 240
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