Robotist (also tagozat)

Robotrally

Kanyarodas

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

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

Studuino ‘ DC motor
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Moves the robot in a
linear direction.

Pin Assighment Board

Controls
the robot

LED

<

Four colors: red, blue,
green and white

2. PROGRAMELEMEK

Mi itt 1athato I knek?
i a szerepe az itt lathaté programelemekne Blokkosban

# DC motor M1 | power ER) # pC motor M1 |on at ow repeat
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DG motor M2 | power DC motor M2 |on at cow

3.0LDJATOK MEG AZ ALABBI FELADATOKAT!

. Kisérletezzetek! Irjatok egyszer(i programot a robotra, amely a kovetkezét mozgdssort
eredményezi:

El6re megy 2 masodpercig 60-as sebességgel
Megall, villog harmat

Jobbra kanyarodik 1,5 masodpercig
Ugyanennyit tolat

Balra forog a tengelye kérul 3 masodpercig
Megall
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Robotist (also tagozat)

4. MINTAPROGRAM

BLOKKOSBAN
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motor
motor

motor on at cow.

% DC motor off Brake
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2% DL motor off Brake
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4?# DC motor

s power g

aﬁ-f DC motor power

4-?;5" DC motor

¥ i on at cw.

4-"--‘5" DC motor

Y on at cv.

## DC motor power
## DC motor power

4-?'-‘5’ DC motor

s on at cow,

4-";3’ DC motor

e on at cow.

aﬁ-" DC motor W power
aﬁ-f DC motor M2 | power

4-?;5" DC motor

¥ i on at cw.

## DC motor

on at <o,

motor off Brake

motor off Brake
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5. ROBOTRALLY!

Ragasszatok az asztalra fekete
szigetel6szalagbdl egy palyat,

Utvonalat, és azon vezessétek végig
minél pontosabban a robotot! A palya

tartalmazzon egyenes szakaszokat,
hegyes, tompa és derékszogl
kanyarokat, kulonb6z6 gorbulet(i ives
palyarészeket! Milyen moddositasokat
kell a programotokon végrehajtani

ahhoz, hogy a lehet6 legpontosabban
koévetni tudjatok a palyat?

frjatok  olyan programot, amely
segitségével automatikusan végighalad
a robot a palyan! Kié lesz a
legpontosabb?
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