Pidalka — Quick Start Guide

1) Zapojte napajeni primyslového pocitace WinPAC (Cerny napajeci kabel)

2) Zapnéte vypinac na desce pro komunikaci se servomotory (zajistuje i napajeni linearniho
serva)

3) Pokud potfebujete podtlak, zapnéte vyvévu (vypinac na boku) — nenechdvejte bézet trvale
(hfeje se, hludi ©)

4) Vyckejte, nez nabéhne WinPAC.

5) Pomoci RexView se pripojte na IP adresu 192.168.1.222

Vstupy:
vstup typ lolim | hilim pozn.
servo0 real 0 1 1 nahoru
servol real -1 1 -1 vlevo
servo2 real 0 1 1 nahoru
servo3 real -1 1 -1vlevo
speed_rotation integer 0 4 | 0 nejrychleji
speed_up_down | integer 0 4 | 0 nejrychleji
execute bool 0 1
length real 0 5 délka vcm
ventill bool 0 1
ventil2 bool 0 1

Obr. 1: Pohyb motoru servo0 (analogicky servo3) Obr. 2: Pohyb motoru servol (servo2)



