Studuino

e

Controls
the robot

Moves the robot in a
linear direction.

Light sensor SRgrf‘lggrtlve infrared
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Detects the presence or absence of
an object by the reflection or infared

Detects brightness

A két bors okrocske
fényvezérelt robot

1. Perifériak
. Allitsatok be
mendpont alatt!

az alabbiakat a Port settings

+ A Run-Test On Uzemmoddban figyeljétek meg,
milyen értéket mutatnak!

Servomotor . .
) Pin Assignment Board
DC motor Servomotor Button
L M2 o2 o [ p? D8 T a0 [T|A2
For joints of robots. ¥ D9 [ Do pu1 [ D12 a1l [T A3
Motor with angle
control Sensor,/LED/Buzzer
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2.PROGRAMELEMEK

Mi a szerepe az itt lathaté programelemeknek?
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3.0LDJATOK MEG AZ ALABBI FELADATOKAT!

- Epitsétek meg Ugy a robotot, hogy a szekér platdjaba épitett Light sensor érzékelhesse a ra
helyezett tokot, az 6krocskék labanal elhelyezett IR Photoreflector tudja figyelni a szabad utat!
A robot épitésekor mindenképpen biztositsatok azt, hogy oldalrdl ne érhesse fény az érzékeld
fellletét!

« Programozzatok meg a robototokat Ggy, hogy ha a tokot rahelyezitek a kocsira, akkor
vilagitson, induljon el, és egészen addig menjen el6re, amig el nem jut a falig. Ekkor alljon
meg, villogjon, boritsa le a tokot, csukja vissza a platdjat, és tolasson vissza 5 masodpercig!

« Egy lehetséges programjat a lap masik oldalan megtalaljatok!

+ Legyetek kreativak, és sajat Gtleteitekkel bdvitsétek a két bors 6krocske programjat!
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4. Mintaprogram | 5. Kisérletezzetek! Fényerdsség

Y4
Set servomotor D9 | to (RS degrees m e res
Light Sensor A7 |value <

+ Végezzetek 0sszehasonlito méréseket
tablet/okostelefonotok és a robot segitségével!

« Toltsétek le és telepitsétek a Phisics Toolbox
motor M1 |power X vagy a Light Meter applikaciét! Ennek
motor MZ | power EI segitségével végezzétek el a kovetkezd
motor [M1 méréseket!

e « A robotot Test mddban hasznaljatok, az
applikacidbdl valasszatok a fényer6sség mérést!

#% DC motor M1 | off BErake e _— , ; .
g ° « Kilénbdz86 mértékben arnyékoljatok vagy
.J'.‘#‘ DL motor M2 | off Brake

& vildgitsdtok meg a robot fényérzékelbjét!
Figyeljétek meg, mit mutat a robot
tesztfellilete, illetve az applikacid fényerdsség
mér6je, és a megfigyelt adatokkal toltsétek ki
az alabbi tablazatot!

Set servomotor 09 to m degrees

lluminance 0
34.26 Ix n
nummeTr.e vs time

get servomotor D9 | to (IR degrees
#£% DC motor M1 | power

ﬁ";" DC motor M2 | power

ﬁ"{# DL motor I on at cow.

aﬁ#’ DC motor on at ccw.

motor M off Brake

motor MZ | off Brake
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fényforras/arnyékolas
leirasa

a robot programija altal

mutatott érték (egység)

az applikacioval mért
érték (Ix)

- A tablazat adataibdl allapitsatok meg, hogy a robot programja altal mutatott 1 egység hany Ix-
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