Robot Arm

Lab 4




Baue den Code Robot Arm (2-Axis)

vExGo

Code Robot Arm (2-Axis)

Build Instructlons

siehe Bauanleitungen: Code Robot Arm (2-AXiIS)
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https://content.vexrobotics.com/vexgo/pdf/builds/robot_arm/Code_Robot_Arm_2Axis_Rev8.pdf

Code Robot Arm (2-Axis)




Roboterarm mit Disk
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http://drive.google.com/file/d/1M604ERqaoa6YlIkzJY6JO4-EQsgQHlAF/view

Gib Deinem Projekt einen neuen Namen

® Lab4Parti
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Lab 3 Tell 2 LOsung

sefze magnet » auf versiarken =

moﬂeh.lﬂm

drehe base » rechis + um @ Grad «
sefze magnet » auf loslassen -

drehe base »  links » um@ Grad
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Eye Sensor




Optischer Sensor

o
Variablen  (Optischer Sensor

Meine setze Farblicht an »

Blocke
L 5 Limtstﬁmevm.nugean@%

Kommentan

Auge hat Objekt gefunden®

Auge erkennt roft » 7

Helligkeit Auge in %

Farbton Auge in Grad
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FlUge <Auge hat ein Objekt gefunden> in einen [warte
bis ]-Block

I warte bis = Auge hat Objeki gefunden?

sefre magnet » auf verstarken -




Lab 4 Teil 2



http://drive.google.com/file/d/1JDRH_HpPdlFkhd-aIaScHDciMyX6BQLd/view

Gib Deinem Projekt einen neuen Namen

® Lab4Part2




Dein Robotarm sollte...
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Lab 4 Teil 2 - LOsung

warte bis = Auge hat Objekt gefunden?

seize magnet = auf verstarken -

warte @] Sekunden

drehe am = hoch » um @ Grad =

drehe base »  links » um @ Grad «

drehe am = runter + um @ Grad =

setze magnet + auf loslassen =

gefie basew  Enks v um @ Grad -




