I
Utkozések

V4
modellezése
1. Perifériak
- Allitsdtok be az aldbbiakat a Port settings
mendpont alatt!

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

DC motor r

o«
2

Pin Assignment Board

Controls Moves the robot in a
the robot LT linear direction.
"
Touch sensor Reflective infrared
sensor
- “ ER
Detects contact with an Detects the presence or absence of

object an object by the reflection or infared

2. PROGRAMELEMEK

Mi a szerepe az itt lathaté programelemeknek?

forever if -__~

Lttart program
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3.0LDJATOK MEG AZ ALABBI FELADATOKAT!

+ Programozzatok meg a robototokat Ggy, hogy a Touch sensor segitségével tudjatok a jarmdvet
elinditani! A robotok egészen addig mozogjanak elére, amig IR Photoreflectoruk a masik robot
kozelségét nem érzékeli!

+ Amikor a robotok egymashoz koézel érnek, a tokéletesen rugalmas és tokéletesen rugalmatlan
Utkozések jellemzGinek megfeleléen mozogjanak tovabb!

« A programozas soran figyeljetek a sebesség valtozasra!
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4. Az alabbi programparok kozil melyik milyen ttkdzés
modellezéséhez tartozik?

Touch Sensor A0 |walue = [} Touch Sensor A0 |value = [i}

> motor M1 | power % DC motor M1 power

> motor MZ | power ## DC motor M2 | power
> motor M1 |on at cow, > - motor M1 | on at ow.
> motor M2 |on at ow, > motor M2 |on at ow
IR Photoreflector M\ralue = IR Photoreflector Mvalue =
> motor M1 | on at > motor M1

> motor M2 | on at > motor M2

Touch Sensor

ﬁ*{f DC motor M1 | off Brake “.‘-‘i’ DC motor M1 | off Brake

ﬁ*{i’ DC motor MZ | off Brake ﬁ*{# DC motor M2 |off Brake

Touch Sensor

> motor M1 | power IR Photoreflector A4 |value =

> motor M2 | power ## DC motor I power )

motor M1 |on at ow motor MZ | power |G

> motor M2 on at oW, motor ¥ on at

> motor M2 |on at cow,

> motor M1 | power m

A walue = [}

off Brake

> motor M2 | power

Touch Sensor A0 | walue = m

ia-‘*-;'i’ DC motor MZ |off Brake

DC motor M1

DC motor MZ
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