
Fényvisszaverődés 
mérése

1. Perifériák
• Állítsátok be az alábbiakat a Port settings menüpont alatt!

• A Run-Test On üzemmódban figyeljétek meg, milyen értéket

mutatnak!

2.PROGRAMELEMEK 
Mi a szerepe az itt látható programelemeknek?

3.OLDJÁTOK MEG AZ ALÁBBI FELADATOKAT!

• Építsétek meg a robototokat úgy, hogy legyen egy IR Photoreflector érzékelő benne! Ez szolgál 

a visszaverődő fény mérésére. Idézzétek föl, hogyan működik!

• Oldjátok meg azt is, hogy legyen a robototokon egy mutató!

• Programozzátok meg a robotot úgy, hogy a mutató az IR Photoreflector által mért értéknek 

megfelelően mozduljon el! 

• Oldjátok meg azt, hogy a mutató a teljes skálát kihasználja a mért értékek mutatására!

• Egészítsétek ki a robototokat további funkciókkal (pl. a mérés Touch sensor lenyomására 

induljon, mérés után a mutató térjen vissza alaphelyzetbe, stb)

• Egy lehetséges programot a következő oldalon láthattok



4. Mintaprogram

5. Kisérletezzetek!

• Nézzük, mit mutat a Sensor Board!

Kössétek össze a robotot a

számítógéppel, és a tesztfelületen

figyeljétek meg, hogy az egyes

felületekről mekkora visszaverődő

fényt mér a robot! Méréseiteket

jegyezzétek fel az alábbi táblázatba!

• Ugyanezeket a méréseket végezzétek

el a robotból épített

mérőműszeretekkel! Jegyezzétek fel a

táblázatba a mutató által jelzett

értékeket!

5. Következtessetek!

• A fényvisszaverődésről tanultak alapján magyarázzátok meg a tapasztaltakat! Méréseitekből

vonjatok le következtetéseket!

• Tapasztalataitokat, következtetéseiteket jegyezzétek le!
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