Robotist (also tagozat)

Kotélpalya

1. Perifériak
- Allitsadtok be az aldbbiakat a Port settings menipont
alatt!

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

Studuino V DC motor r .

Pin Assighment Board
.("
}A

Moves the robot in a
linear direction.

Controls
the robot

il

Touch sensar -

il

Tt S

Detects contact with an
object

.\‘ !
NN
B i

-

4
&

2.PROGRAMELEMEK

Mi a szerepe az itt lathaté programelemeknek?

3.0LDJATOK MEG AZ ALABBI FELADATOKAT!

- Epitsetek kotélpalyat!

+ Programozzatok meg a kotélpalyat ugy, hogy a Touch sensorok lenyomasara haladni kezdjen!
Az egyik hatasara el6re, a masik hatasara hatra!

+ Oldjatok meg, hogy meg is tudjon allni!

+ Egészitsétek ki a kotélpalyat tovabbi nyomoégombokkal - pl. az egyes Touch sensorokhoz
kilénb6z6 sebesség tartozzon!

+ Legyetek kreativak, egészitsétek ki sajat ctleteitekkel a kdrhinta programjat!

+ Egy lehetséges programjat a kdvetkezd oldalon lathatjatok.

i’é%?i%;ioel COSAN At “e ABACUSAN

S TUDI1IO



Robotist (also tagozat)

4. MINTAPROGRAM

Mi a klldnbség a két program altal mikodtetett kotélpalya kozott?

Touch Sensor AD  |walue = E
# DC motor M2 |power

DC motor M2 | on at ow

Touch Sensor Al |walue = E

DC motor MZ | power

% DC motor M2 | on at cow

DC motor M2 |off Brake

Touch Sensor A0  |walue = m
DC motor M2 | power
DC motor MZ | on at ow

until Touch Sensor AQ0 | walue

% DC motor M2 |off Brake

Y ouch Sensor AL |value = (@

DC motor MZ | power

# DC motor M2 |on at cow,
until  Touch Sensor A1 |value

# DC motor M2 |off Brake

#3806 COSAN



