Robotist (also tagozat)

Fogaskere

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

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

DC motor ' Pin Assignment Board

Controls
the robot

Moves the robot in a
linear direction.

Touch sensor
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Detects contact with an Four colors: red, blue,
object green and white

2. PROGRAMELEMEK

Mi a szerepe az itt lathaté programelemeknek?
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IKONOSBAN
BLOKKOSBAN

3.0LDJATOK MEG AZ ALABBI FELADATOKAT!

- Epitsétek meg a fogaskerekiit és az emelkedds palyajat!

+ Teszteljétek nyomasérzékelGket (touch sensor), allapitsatok meg, hogy milyen értékeket mér
az érzékeld!

- Teszteljétek, hogy mennyi idé alatt ér at a fogaskerekl az emelkedén és mi az idedlis
sebessége!

. Epitsétek és programozzdtok meg a robotot Ugy, hogy az egyik nyomégomb lenyomasara
menjen at az emelked6én az egyik irdnyba, majd a masik nyomégomb lenyomasara vissza!

- Hasznaljatok a LEDeket fényjelz6nek!
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Robotist (also tagozat)

BLOCK VERZIOBAN

4. MINTAPROGRAM

ICON VERZIOBAN e

ﬁ"f" DC motor M2 | power

ﬁ’{-‘l‘ DC motor M2 | on at ow

ﬁ"-;‘#’ DL motor M2 |off Brake

_E, LED A0 off

® b AL | on

ﬁ’ff DC motor M2 | power

ﬁ’{-‘l‘ DC motor M2 | on at cow

ﬁ"f‘l‘ DC motor M2 | off Brake

—._Pi.- LED A1 off

5. EPITESI OTLETEK

KISERLETEZZETEK!

Kilonb6z8 sebességeket hasznalva kisérletezzétek ki, mennyi
idd kell az emelkeddn vald atjutashoz anélkil, hogy tul menne
az Utkdzon a fogaskerek(!
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