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Fényvisszaverddeés
mereése

1. Perifériak

- Allitsdtok be az alabbiakat a Port settings menipont alatt!

+ A Run-Test On zemmddban figyeljétek meg, milyen értéket
mutatnak!
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2.PROGRAMELEMEK

Mi a szerepe az itt lathaté programelemeknek?

'_\_/—J L '-?_"_': Set serwvomotor 0P | to IR Photoreflector A4 | walue degrees
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3.0LDJATOK MEG AZ ALABBI FELADATOKAT!

- Epitsétek meg a robototokat Ugy, hogy legyen egy IR Photoreflector érzékelé benne! Ez szolgal
a visszaverddd fény mérésére. Idézzétek fol, hogyan mukodik!

+ Oldjatok meg azt is, hogy legyen a robototokon egy mutatd!

+ Programozzatok meg a robotot Ugy, hogy a mutatd az IR Photoreflector altal mért értéknek
megfelel6éen mozduljon el!

- Oldjatok meg azt, hogy a mutato a teljes skalat kihasznalja a mért értékek mutatasara!

« Egészitsétek ki a robototokat tovabbi funkciokkal (pl. a mérés Touch sensor lenyomasara
induljon, mérés utan a mutatd térjen vissza alaphelyzetbe, stb)

« Egy lehetséges programot a kdvetkez6 oldalon lathattok
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4. Mintaprogram

N . set servomotor D3 | to (RS degrees

Touch Sensor A4 |walue = m

.*‘ Set servomotor 09 |to [ IR Photoreflector (A7 |walue * .' degrees

—
a1

5. Kisérletezzetek!

az érzékelb elé sensor board altal meérési skalan

helyezett feliilet | mutatott érték mutatott érték

+ Nézzlik, mit mutat a Sensor Board!
Kbossétek  Ossze a robotot a . 9
T ] B nincs el6tte
szamitogeppel, és a tesztfellleten semmi
figyeljétek meg, hogy az egyes
fellletekrél mekkora visszaver6dd

fényt mér a robot! Méréseiteket kezrdl
jegyezzétek fel az alabbi tablazatba!
., i i farol
* Ugyanezeket a méréseket végezzétek
el a robotbol épitett
mérdml(iszeretekkel! Jegyezzétek fel a fehér papirrdl
tablazatba a mutaté altal jelzett
értékeket!
tukorrdl
Sensor Board 1
[A0] Button textilrél

[A1] Button

[AZ] Button

[A2] Button

[A4] Touch sensor
[AS] LED

[AG] Mot connected
[A7] IR Photoreflector

sima alufdliarol

gy(rt alufoliardél

5. Kovetkeztessetek!

+ A fényvisszaverO0désrél tanultak alapjan magyarazzatok meg a tapasztaltakat! Méréseitekbdl
vonjatok le kévetkeztetéseket!

+ Tapasztalataitokat, kovetkeztetéseiteket jegyezzétek le!
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