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Fan Club Modell ,Mobile Walker”

Der Mobile Walker ist gebout aus den Baukdsten I'm
Walking und Mobile Robots sowie einigen wenigen
Zusatzteilen (siehe Stickliste). Er wird Uber zwei Motoren
angetrieben, Motor 1 treibt die drei rechten, Motor 2

die drei linken Beine an. Wie bei den Modellen des
Baukastens I'm Walking muBl die Stellung der Kurbeln,
die die Beine antreiben, genau stimmen, damit der
Walker richtig lauft.

Die Synchronisation der linken und der rechten Seite
erfolgt programmgestevert iber die Taster E1 und E2.
Beim Vorwartslaufen fihren beide Motoren jeweils einen
Schritt aus. Wird der Taster gedriickt, stoppt der Motor
und wartet, bis der andere Motor ebenfalls anhalt (siehe
auch LLWin-Handbuch, Ricklesen der Motorzustinde).
Dann erst kommt der néchste Schritt.

Soll sich das Modell drehen, laufen die Motoren in ver-
schiedenen Richtungen. Auf glattem Boden funktioniert
das Drehen am Besten. Auf Teppichboden miissen die
Motoren ganz schén hart arbeiten, damit das Modell
nicht héngenbleibt.

Mit dem abgedruckten Beispielprogramm fiir LLWin 2.1
lauft der Walker zuerst 5 Schritte geradeaus, dann 2
Schritte nach rechts, dann wieder geradeaus. Auf die
gleiche Weise kénnt lhr ihn natirlich auch so program-
mieren, dafB} er rickwarts und nach links lauft. Mit zu-
satzlichen Sensoren kann er, dhnlich den Mobile Robots
Modellen, z.B. Hindernisse erkennen. LaB3t Euch was ein-
fallen. Gute Ideen verdffentlichen wir in der nachsten
News. Viel SpaB!
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Mobile Walker

Beispielprogramm fur LLWin 2.1:
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