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Detects the presence or absence of
an object by the reflection or infared

For joints of robots.
Motor with angle
control

Touch sensor LED

Four colors: red, blue,
green and white

Detects contact with an
object
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1. Perifériak

- Allitsdtok be az aldbbiakat a Port settings meniipont
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A Run-Test On Uzemmodban figyeljétek meg, milyen
értéket mutatnak az érzékelOk, és allapitsatok meg a
szervo motorok feladatnak megfelel6 beallitasait!
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2.PROGRAMELEMEK

Mi a szerepe az itt |1athaté programelemeknek?

power [ sebesseq

## DC motor MZ

3.0LDJATOK MEG AZ ALABBI FELADATOKAT!

- Epitsétek meg az Osszerakdsi Utmutatd szerinti robotot! A korbefordulds érzékelésére IR
Photoreflectort hasznaljatok! A keringési id6 és a fordulatszam értékét jelezhetitek egy-egy

szervo motorral mikdédé mutatoval.

+ Programozzatok meg a robototokat Ugy, hogy a Touch sensor lenyomasara kezdjen el forogni,
amikor a mérési pontot eléri, akkor kezdje el az idémérést, és mérje egészen addig, amig a

forgdsban ismét eléri a mérépontot.

- Allitsatok be Ugy a robotot, hogy véletlen generalt sebességgel forogjon!
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+ Az igy kapott id6-értéket hasznaljatok fol 4. Minta program

Start program

a szervd motoros mutaté
kimozditasahoz! 5et servomotor D10 | to m degrees
« A mért id6-értékbdl szamitsa ki a forever if =~ Touch Sensor Al |value = [}
program a fordulatszamot, és ezt az set ido
|3 e
értéket hasznaljatok fol a masik szervd set "pick random EX) to (30
motoros mutatd kimozditédsahoz! F;Et ) cecs
. Legyetek kreativak, egészitsétek ki sajat &# DCmotor M2 |power (RIS
oOtleteitekkel a mér6mdszer programjat! #% DC motor M2 on at cow.
[—-Jalt until IR Photoreflector A7 |value =
icA 85 | off
5. Kiserletezzetek! B Lo a5 | of
[—-Jalt until IR Photoreflector A7 | value =
Probaljatok ki a mlszert, a mért értékeket =
jegyezzétek fel! e S
epeat until © IR Photoreflector A7 |walue =
+ A keringési idore mert ertekbol szamitott ﬁ,:#, DC motor M2 | power (ESBSEESS
szervo motorszogeket modositsatok gy,
T ’ . . . . % DC t Mz t cow.
hogy a félkér alaku skala teljes egészét “‘ ener o =
kihasznaljatok! ""a't HEY secs
change ido | by
« A modositashoz  szikséges  képlet
megalkotasdhoz Kulondsen figyeljétek ® o A5 | off
L3
meg a 100-as, 50-es, 10-es {#, DE motor M2 | off Brake
motorer6sséggel  végzett  kisérletet. F

Set servomotor D10 | to / ida * degrees
F’;t until Touch Sensor A1 |(walue = ﬂ
+ Tegyetek tovabbi megfigyeléseket! 2 e A5 | off
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Milyen skalaértéknek feleltetnétek meg
az ezekhez tartozd keringési id6ket?

S5et servomotor 010 | to m degrees

E};t iy secs

Motor power (egység)

Keringési idG (s)

Fordulatszam (1/s)

Szervo motor szoge (°)

Szervo motor szoge* (°)
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