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1. Perifériak
- Allitsdtok be az aldbbiakat a Port settings
mendpont alatt!

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

H b
Studuino . Pin Assignment Board
L -
B .: 3 DC motor Servomnotor Button
L
., ML M2 o2 e (8 lan [ A2
. D9 D0 D1l D2 a1 [ A3
Controls Moves the robot in a
the robot linear direction. Sensor/LED/Buzzer
L. A0 |IR photoreflector = ¥ Ag |Tcu.|ch sensor -
Touch sensor ggrfllgocrtlve infrared
o A _ ¥ A5 |T0uch senszar -
. -
<7 S
! + A2 |Tcu.|ch Sensar - [ AB _
N —— ’
Detects contact with an Detects the presence or absence of + AZ |Tcu.|ch zensor -  AF |IR photoreflector =
object an object by the reflection or infared
B F

2. PROGRAMELEMEK

Mi a szerepe az itt lathaté programelemeknek?

T —
~ | ~ )

o

3. ALLITSATOK HIPOTEZISEKET!
Hogyan befolyasolja a motorok teljesitménye, iranya a robot

mozgasat?
Pl.:

Ha a motorok egyforma sebességgel forognak

Ha a motorok ellentétes iranyban forognak
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4.0LDIJATOK MEG AZ ALABBI FELADATOKAT!

. Kisérletezzetek! Irjatok egyszer(i programot a robotra, amely a kdévetkez6t eredményezi:

« 2 Touch sensorral el6re, hatra megy

« 2 Touch sensorral jobbra, balra iven kanyarodik

+ ha mindet folengeditek, a robot megall.

+ Az IR Photoreflectorok eltakarasakor helyben forog jobbra illetve balra 1 masodpercig
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4. Mintaprogram

a.‘*.‘-‘# DC motor M power #% DC motor M powver
g - 2 " ] 3 2

‘»ﬁ’ DC motor power DC motor

a’ﬁ‘# DC motor I on at cow. ﬁ"{f DC motor M

ﬁf“-‘# DC motor M2 | on at cow. ﬁ"{f DC motor M2

aa’?w DC motor M power s\f.-‘# DC motor I power

2% DC motor M2 |power (.‘# DC motor M2 | power

2% DC motor M o ] DC motor I

& on at cw,

‘.Fa"fw DC motor M2 H aﬁ’? DC motor M2 |on at &w

balraforog
jobbraforog

.ﬁ‘# DC motor I power
sﬁ'f DC motor I power L

= I;‘f DL motor M2 | power
a.‘*.‘-‘# DL motor M2 | power >

‘o‘*-;'ﬁ DC motor M on at cc

‘»ﬁ" DC motor M on at o,

‘»ﬁ'ﬁ DL motor M2

#%F DC motor M2 |on at cow.

ouch Sensor Touch Sensor

ﬁ"{f DC motor M1 | off Brake

ﬁ";‘f DC motor MZ | off Brake

5. Kisérletezzetek! 1

« Prébaljatok ki a robototokat!

+ Ragasszatok az asztalra fekete szigetelGszalagbdl egy palyat,
Utvonalat, és azon vezessétek végig minél pontosabban a
robotot! A palya tartalmazzon egyenes szakaszokat, hegyes,
tompa és derékszogl kanyarokat, kilonb6z6 gorblletd ives
palyarészeket! Milyen modositasokat kell a programotokon
végrehajtani ahhoz, hogy a lehet6 legpontosabban ké&vetni
tudjatok a palyat?

. Irjatok olyan programot, amely segitségével automatikusan
végighalad a robot a palyan! Kié lesz a legpontosabb?
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Kisérletezzetek 2!

Erdsitsetek filctollat a robot orrara, és nagy csomagoldpapiron 5 masodpercnyi mozgassal
jarassatok be vele kériveket kilonb6z6 motorbeallitasokkal!

+ Mérjétek meg a bejart koriv hosszat!
« Szerkesszétek meg a robot altal rajzolt korivek kézéppontjat, és mérjétek meg a sugarat!

+ Mérési eredményeiteket jegyezzétek fel az aldbbi tablazatba! (néhany példat lathattok,
folytassatok sajat kisérleteiteknek megfeleléen!)

M1 motor M2 motor Bejart iv hossza Kor sugara (cm)

(sebessége, (sebessége, (cm)
iranya) (egység) | iranya) (egység)

85 A 30

100 ¥ 100 A

Megfigyeléseitekbdl vonjatok le kdvetkeztetéseket!

Megallapitasaitokat jegyezzétek le!
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