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SONNTAG NACHMITTAG, SCHAURIGES NOVEMBERWETTER
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Kurze 8 Stunden spater...




SONNTAG ABEND, IMMER NOCH SCHAURIGES NOVEMBERWETTER
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NACH DEM TATORT, ZU DUNKEL FUR WETTER
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Linie
Rechteck &

Schrittmotoren:
Definiertes Verfahren von n Schritten, x Grad bzw. n Millimetern bei
Linearantrieben. .
Stabiles Einhalten einer von der Software vorgegebenen Drehzahl Dreieck

ohne weitere Regelung.

Kénnen beliebig langsam fahren!

Hohes Drehmoment bei Motorstillstand — dies ist mit den

klassischen ft -Motoren nicht moglich!

Motor bendtigt keinen Encoder. :
Hohes Motorgerausch, bei Microstepping fiebt der Motor im

Stillstand.
Hohes Gewicht und hohe Leistungsaufnahme. Nicht fiir Akkubetrieb

geeignet. .@mﬁ




@ python’

ROBO PRO 4.1.0

fthanve

4 NEMA14 Schrittmotoren

4 Endschalter / Referenztaster

unterstutzt Gber den 12C-Bus alle
aktuellen fischertechnik-Controller

ROBOPro-Interface
CFW/Python-Interface

m fTDuino-Interface
ftDuino

http://ftduino.de einfach zu benutzen

g Zubehor:

L

A "% Motorhalter,
- Ritzel & mehr

ftDuino



Programmierung

ftDuino und andere Arduinos
(1) ftPwrDrive ZIP-File als Bibliothek in der IDE importieren.
(2) loslegen:

Drive.setlicrostepliode { FIPWRDRIVE HALFSTEF );
Drive.setMaxSpeed({ FIPWRDRIVE M1, 3000);

Drive.setRellistance{ FIPWRDRIVE M1, 10000 );
Drive.setRelDistance{ FIPWRDRIVE M2, -10000 );
Drive . startMoving{ FIPWRDRIVE M1l | FIPWRDRIVE M2 );
Drive.wait (FIPWRDRIVE M1 | FIDWRDRIVE M2);



