Vasuti atjaro

1. Periferiak

- Allitsdtok be az aldbbiakat a Port settings
menlpont alatt!

+ A Run-Test On Uzemmoddban figyeljétek meg,

milyen értéket mutatnak!
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Four colors: red, blue, Detects the presence or absence of - -
green and white an object by the reflection or infared

2. PROGRAMELEMEK 8 -0 4
Mi a szerepe az itt lathaté programelemeknek?

*‘ set servomotor D9 | to [ ENIERS degrees

3.0LDJATOK MEG AZ ALABBI FELADATOKAT!

. Epitsétek meg a vasuti atkelShelyet ldmpaval, sorompdval!

+ Teszteljétek az infra érzékel6t (ir photoreflector), hogy milyen értéket mutat ha elé tesziink
valamit (pl.: egy kerék) és mit, ha nem.

- Programozzatok be a robotot Ugy, hogy ha valamit az infra érzékel6 elé tesziink, akkor a
sorompd lecsukddik, a ldmpa pedig tilosra valt! (Nézzetek utdna milyen fényjelzésekre kell
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- Ha kész épitsetek egy vonatot, mellyel eljatszhaté a valdsagos helyzet!
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Robotist (also tagozat)

4. MINTAPROGRAM 5. EPITESI OTLETEK

5 Set sarwomotor D9 | to m degrees

IR Photoreflector A5 |walue =

to —

TIPP!

Egy programozas nélkiili kisvonat! 1 darab DC
motor kozvetlen az elemtartéhoz kotve!
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