בקרת מרחק  בעזרת חיישן זווית
[image: image1.png]T

e yma o woa nbybn ason = ——— TR
TN 2102 Y35 Y T 2y 4

X 360

T 1103 YN MY Tt Yaen g

T




תכנית המחשב בשפת ה lab-view .
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ממשק המשתמש
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א. מדדו את קוטר הגלגל של הרובוט. תכנתו את התכנית והריצו לדרך רצויה של 200 מילימטר, 400 מילימטר, 800 מילימטר ו- 1000 מילימטר.

חיזרו על הרצת התכנית תוך שינוי מהירות הנסיעה על ידי שינוי עוצמת המנועים.

ב. שנו את הגלגלים לגלגלים בעלי מידה אחרת. חיזרו על חלק מההרצות.

ג. הורידו את צמיג הגומי מהגלגלים. חיזרו על ההרצות כולן. מה קרה?

ד. מדדו את המרחק המתקבל בכל אחת מההרצות? איזו מסקנה ניתן להסיק?

ה. האם בקרת המרחק היא בחוג סגור? נמק.

ו. תארו את דיאגראמת המלבנים של בקרת המרחק בעזרת חיישן הזווית.
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