Robotist (alsd tagozat)
Harapds
aligator

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.

[IR photareflector v

Electronic buzzer Reflective infrared
Sensor

Control the sound to Detects the presence or absence of
make a melody an object by the reflection or infared
2. PROGRAMELEMEK Buzzer 44 |on frequency (M

Mi a szerepe az itt lathaté programelemeknek?
l‘ Buzzer A4 | off

IR Photoreflector A0 |walue

IKONOSBAN
BLOKKOSBAN

3.0LDJATOK MEG AZ ALABBI FELADATOKAT!

- Epitsétek meg az aligatorokat és a szerkezetet, ami a szajukat mozgatja!

+ Teszteljétek, hogy mi a megfelelé sebessége a motornak, hogy tényleg olyan legyen, mintha
az aligatorok harapdalnanak!

- Teszteljétek az IR Photoreflector nevl érzékel6t, milyen értéket mutat ha odateszed a kezed
és milyet ha elveszed.

- Epitsétek és programozzatok meg a robotot gy, hogy ha odateszitek a kezeteket kezdjenek el
harapdalni az aligatorok!

- Ha meg van, a Buzzer érzékel6 segitségével adjatok hangot is az aligatoroknak, mikozben
harapdalnak!

12%#‘5%’1,001 COSAN ATt ‘s ABACUSAN

S TUDI1IO




Robotist (also tagozat)

4. MINTAPROGRAM 5. EPITESI OTLETEK

ICON VERZIOBAN

(s

e

BLOCK VERZIOBAN

T
N )

IR Photoreflector A0 ualue =
a'a’:"“ DC motor M2 |on at ccow,

.'ﬁ’{f‘ DL motor M2 | power m

Buzzer A4 |off

aﬁ*‘ DC motor MZ | off Brake

KISERLETEZZETEK!
Kilonb6z6 hangokat hasznalva kisérletezzétek ki, hogy a
leginkabb aligatorra hasonld hangot adjanak ki!
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