Otto-robotin jalkojen kalibrointi

Robotin jalat tulee kalibroida (s&atda) suoraksi ennen kuin robotti voi toistaa eri liikeratoja
mahdollisimman puhtaasti. Aseta robotti suoralle alustalle jalat ylospain.

Valitse Otto Blocklysta Esimerkit ja sielta Legs Calibration.

Muuta jalkojen arvoja asteittain
pienin arvoin {+3 tai -5 astetta)
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Wasta sitten kun robotti ndyttaa
suoralta, voit aktivoida taman
lohkon, ja poistaa sen sitten
kaytdstéd. Muuten muistiin voi jaada

pysyva vaurio.




Vasta kun Oton jalat ovat tdysin suorassa, voit aloittaa liikeratojen ohjelmoinnin.




