UNIVERSIDAD DE LAS PALMAS DE GRAN CANARIA

SISTEMAS ROBOTICOS MOVILES

C.g,;z;’:rt{ca P ~Enero 2009 Practica? http://nuestro-srm.pbwiki.com
cagy,  de Hacig, o ~ o ———— T e
SRy Clllad()[‘(_‘g .‘; )
2008/@%?)

Rebeca Pérez Alonso
Carlos Martin Gonzalez

Practica 2: Caracterizacion de oo

SGI]SOI‘CS - Actuadores NXT Cedrés

TRABAJO EXTRA T 2

PRUEBAS CON LOS ACTUADORES

Viendo que las pruebas realizadas en la
practica no eran del todo fiables, se volvio a
realizar el experimento colocando el motor en
su posicion habitual de funcionamiento,
realizando una comparativa entre 11 y 1

vuelta.

Seccion: Prueba del motor en posicionamiento horizontal

= Comportamiento del Encoder

ESTUDIO DE LA CORRECCION Y DEL ENCODER

Para dicho estudio se construy6 el artefacto
denominado como “monoégrafo” que
proporciona una representacion grafica al

movimiento del motor. Asimismo se observo el
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movimiento comandado y las correcciones - .
Mondgrafo Comportamiento del Enmde)

que realizaba el motor frente a un error.
Secciones: El mondgrafo y Estudio del encoder

ACCESO AL TRABAJO REALIZADO

Como siempre, para ver el trabajo que hemos
realizado pueden acceder a la pagina del wiki

que tenemos constantemente en construccion.
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