Ut-id6 mérések

1. Perifériak
- Epitsetek meg egy egyszer(i auté robotot! (segit az
0sszerakasi Utmutato)

- Allitsdtok be az aldbbiakat a Port settings
mendpont alatt!
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2. PROGRAMELEMEK

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

. Kisérletezzetek! Irjatok egyszer(i programot a robotra, amely a kdvetkez6t eredményezi: a
nyomogomb lenyomdasara 100-as sebességgel megy el6re egyenesen. Stopperrel mérjétek
meg, hogy mennyi id6 alatt ér el a mérdszalag egyik végétél a masikig!

. Irjatok olyan programot a méré robotra, amely a kdvetkezét eredményezi: a nyomégomb
lenyomasara egy bizonyos, altalatok beallitott sebességgel halad az elébb megmért ideig,
majd megall.

- Ujabb gombnyomdasra ismét elindul, ezittal méasik sebességgel megy ugyanannyi ideig, majd
megall.

. Ujabb gombnyomaésra ismét elindul, ezittal harmadik sebességgel megy ugyanannyi ideig,
majd megall.

« Egy lehetséges programot a kovetkez6 oldalon lathattok:
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5. Mérjetek!

+ Helyezzétek a mérdszalag 0 pontjahoz a robotot! A Touch sensor lenyomasaval inditsatok el
a robotot!

+ Jegyezzétek fel a robot altal megtett Ut hosszat, majd helyezzétek vissza a robotot a 0
pontbal!

+ Ismételjétek meg az el6z6 |épéseket még 2-szer!

+ Végezzetek tobb mérést! Toltsétek ki a tablazatot! Figyeljetek a mértékegységekre!
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6. Programozzatok at a robototokat ugy, hogy

+ A Touch sensor lenyomasara induljon el a robot, egyenletes sebességgel haladjon el6re,
majd a Touch sensor Gjbdli lenyomasara alljon meg!

+ Harom kulénb6z6 Motor power-rel hajtsa végre a fentieket (javaslat: ezek a sebességek

”_

egyezzenek meg az el6z6 kisérlet Motor power értékeivel!
+ Egy lehetséges programot az alabbiakban lathattok:
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&% DC motor M2 |off Brake

#3‘ DC motor M2 |off Brake

fﬁ?‘ DC motor M2 |off Brake

7. Mérjetek!

« Helyezzétek a mérdszalag 0 pontjdhoz a robotot! A Touch sensor lenyomdsaval inditsatok el
a robotot! Egyszerre nyomjatok meg a Touch sensort és inditsatok el egy stoppert! Mérjétek
az id6t, amig a robot el nem éri a mérészalag 100-as pontjat!

« Jegyezzétek fel a 100 cm megtételéhez sziikséges idOt, majd helyezzétek vissza a robotot a
0 pontba!

v

« Ismételjétek meg az el6z6 |épéseket még 2-szer!

« Végezzetek tobb mérést! Toltsétek ki a tablazatot! Figyeljetek a mértékegységekre!

100 cm szamitott 100 cm szamitott
megtételekor sebesség megtételekor sebesség
mért idé (s) (m/s) mért idé (s) (m/s)

beallitott

sebesség 100 cm szamitott
(egység) megtételekor sebesség
mért idé6 (s) (m/s)
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8. Abrazoljatok az adatokat!

« A harom mérésbdl nyert adatokat (motor power, szamitott sebesség) abrazoljatok ko6zos
koordinata rendszerben!

« Mit tudtok leolvasni a grafikonokrél? Magyarazzatok meg a tapasztaltakat!

« Végezzetek tovabbi méréseket is!
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