Robotist (also tagozat)

FéI6s %
1. Perifériak

- Allitsdtok be az aldbbiakat a Port settings
mendpont alatt!

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

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

- Epitsétek meg Vukot a fél8s roka robotot!

+ Teszteljétek a szervdo motort, ami a roka farka! (1. Késsétek 6ssze a géppel a programozhato
agyat! 2. Kapcsoljatok be az elemtartot! 3. Inditsatok el a TEST ON-t! 4. Ezutan a ko6zépre
huzott ,,Set servomotor...” blokkon a szamokat valtoztatva mozog a szervémotor!)

+ Teszteljétek a fényérzékel6t (light sensor)! Milyen értéket mér ha ravilagitotok, és mennyit, ha
nem?

+ Programozzatok be a rékat ugy, hogy ha ravilagitotok, akkor hatraljon!

+ Ha kész, bévitsétek ki, hogy amikor hatral hizza le a farkat, amikor megall, akkor tartsa ismét
felfele!
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Robotist (also tagozat)

4. MINTAPROGRAM
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KISERLETEZZETEK!

* Prébaljatok meg kiilonb6z6 mozgasokat a fény hatasara!
* Alakitsatok szelidithet6 rékava, aki koveti a fényt!
* Tegyetek ra hangjelz6t (buzzer) és adjatok hangot is a rokanak!
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