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Fgyenes vonalld mozgds

DC motorok programozdsa

1. lehet6ség

DC motor M1 power @ M2 power @

DC motor M1 rotate clockwise + M2 rofate clockwise =

wait oseculm

DC motor M1 stop: brake = M2 stop: brake »

2. lehetdseg B me e
DC motor M1
DC motor M2 =
DC motor M1 = rotate clockwise =

M2 = rotate clockwise -

wait OSEC{]I}US

M1 = stop: brake =

DCmotor M1 = stop: brake «
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Kanyarodds

2 DC motor haszndlata két kerekkel

Nagy ivben, azonos irdnyu motorokkal,
kUlonbozd sebességgel

DC motor M1 power @ M2 power @

DC motor M1 rotate clockwise + M2 rotate clockwise »

wait asecmuis

DC motor M1 stop:  brake + M2 stop: brake

Sajdt tengelye koruli, azonos
sebesseéq, kulonbdzd irdnyu forgds

DC motor M1 power @ M2 power @

DC motor M1 rotate clockwise + M2 rotate counter-clockwise «

wait osecunds

DC motor M1 stop: brake + M2 stop: brake -

-3 abacusan A7t Rabo2.0 /




lsmeétlés

Parancssorok ismétlése

A mozgdssor megismétlése 2x J

DC motor M1 power @ M2 power @

DC motor M1 rotate clockwise M2 rotate clockwise =

| wait o seconds

DC motor M1 power @ M2 power @

DC motor M1 rotate clockwise M2 rotate clockwise -

.wail o seconds
DC motor M1 power @ M2 power @

DC motor M1 rotate clockwise + M2 rotate counter—clockwise =

| wait o seconds

@o
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LED mdtrix programozdsa

Lehetdségek a kUldonbozd programozdsra

i szoveg kifrasa valasztott szrrmeIJ

display @=rdE1N in




LED mdtrix programozdsa

Lehetdségek a kUldonbozd programozdsra

led megaddsa koordinata

“-h\.,___‘\
( F szerint, szabadon valasztott
szinnel
set LED X: o o

| Red Y

_
‘ LEDek kikapcsoldsa

turn all LEDs off
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Dallam programozdsa

Hangok megszolaldsdnak programozdsa,
melyek sorba rendezésével dallamot

Lid

abacusan

STUDIO

C (60) -

hiad®

jatszhatunk le

Hang kivalasztasa és
megszolaltatdsa

Adott hang lejatszadsa megadott

ideig

_
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KUls® LEDek haszndalatao
Csatlaokoztathatoaok tovdabbi LEDek

1led villogtatdsa

tumlLED P13 =

wait @ seconds

tumLED Pi3 =

tumLED P13 =

tum LED P14 =

wait @ seconds

tumlLED P13 =

: tumLED Pi4 -

wait @ seconds

2 led villogtatdsa felvaltva

-

7

tumLED P14 = OFF =
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KUls® LEDek haszndlata

LEDek és mozgds

DC motor M1 power @ M2 power @

DC motor M1 rotate  clockwise + M2 rotate clockwise -

repeat m

wmlED P13+  ON = Indexelés a megfeleld iranyba
kanyaroddskor

wait @ seconds % Jv
umLED P13 = OFF =

DC motor M1 power @ M2 power m

DC motor M1 rotate clockwise + M2 rotate clockwise =

umLED P14 » ON =

wait @ seconds

umLED P14 » OFF =

wait @ seconds
o

DC motor M1 stop: brake = M2 stop: brake =
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Szervo motorok programozdso

Egy vagy tobb szervdo motor mozgatdsa

Egy szervdo mozgatdasa 3
kOlonbozd alldsba

Setservomotor P13 » fo @ degre _

Setservomotor P13 + to @ degrees

Setservomotor P13 = fo m degrees

Todbb szervod motor mozgatdsa
egyszerre, megadott

Move servomotor P13 @ P14 gy P15 @ P16 @ at speed: o
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Teszt mod

A beépitett és csatlakoztatott érzekeldk
tesztelése

Edit Help ‘®- Tutorials

Restore

R~ Az edit menUpontba a connect

Connect lehetdségre kell kattintani,
miutdn csatlakoztattuk a

Transfer robotot a szamitdgéphez

Port Settings

Motor Calibration

Extension blocks Sensor Board

Configure sensor values Studuino-bit

Switch to the character mode Button A 1
WhHEL o v e

@

L Button B 1
Light sensor 100
Temperature sensor 37.79

Maotion sensors d
Accelerometer X 0.03
Ezutan megjelenik a Accelerometer Y 0.06
sensor board, melyen Accelerometer Z 1.03
minden beépitett és Gyroscope X 2
csatlakoztatott érzeékeldt Gyroscope Y o
lathatunk Gyroscope Z 0
Magnetometer X -38
Magnetometer Y 2
Magnetometer Z -17

ArtecRobo2.0 -
[PO] Touch sensor 1
[P1] Touch sensor 1
[P2] Sound sensor 63
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1.
Nyomogombok programozdsa

A beépitett gombok programozdsa

When A = bution is pressed

DC motor M1 power @ M2 power @

DC motor M1 rotate clockwise + M2 rotate clockwise «

wait o seconds

DC motor M1 stop. brake v M2 stop: brake = A gomb |engomg’gdrg elére,
,B” gomb lenyomdsdara hatra 4{

When B = button is pressed

DC motor M1 power @ M2 power @

DC motor M1 rotate counter-clockwise + M2 rotate counter-clockwise «

wait o seconds

DC motor M1 stop: brake » M2 stop: brake =

—
Mdsik valtozat a gombok | [REEEEsEEEC

_ programozasara D

Erzékel® if7-el torténd

programozdsa esetén i S s iody .

SZUkSég van a ,,forever” DC motor M1 rofate clockwise + M2 rotate clockwise

blokkra -
DC motor M1 power @ M2 power @

| wait o seconds

DC motor M1 stop: brake + M2 stop: brake =
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Touch szenzor progamozdsa

Csatlakoztatott touch szenzor programozdsa

Nyomogomb lenyomasdara a LED
when clicked mdatrix kapcsoljon be, majd ki

forever

Touch sensor P2 -

display ¥ onLED

wait o seconds

tum all LEDs off

when clicked

forever
if Touch sensor P1 » = o then

DC motor M1 rotate clockwise * M2 rotate clockwise «

DC motor M1 power @ M2 power @

Tobb nyomogomb |
eggUT’[eS hOSZﬂd|OtQ I Touchsensor P2 » :o then
taviranyitokeént

DC motor M1 rotate  counter-clockwise + M2 rotate  counter—clockwise »
DC motor M1 power @ M2 power @

if Touch sensor P1 » = Touchsensor P2 w then

DC motor M1 stop: brake + M2 stop: brake
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Fenyérzékeld programozdsa

Beépitett Light szenzor haszndlata

Ha a fényérzékeld sotétet érzekel,
bekapcsolja a LED mdatrixot, ha
vildgosat, akkor lekapcsolja

when clicked

forever

@ = Light sensor then
turn all LEDs on in .

Light sensor = @ then

tumn all LEDs off

Erzékeld esetén szikség van a
,forever” blokkra, hogy
folyamatosan figyelje az érzékel 6t

STUDIO
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IR Photoreflector

Az infra érzékeld alapvetd programozdsa

Amennyiben targy kozelit az

when clicked ‘ a aL )
érzékel6hdz, a robot hangot ad ki

forever

IR Photoreflector P2 = = @ then

buzzer on frequency: @

IR Photoreflector P2 =

buzzer off

when clicked

forever

IR Photoreflector P2 = > @ then

DC motor M1 power @ M2 power @

Amenn y i be 8l DC motor M1 rotate counterclockwise = M2 rotate counter-clockwise -

gz kerée,lTeth wait o seconds

akaaaly

érzeke | DC motor M1 rotate  counterclockwise + M2 rotate clockwise =
hatralni fog _
és kiker0li, e (1) s
egyebkeént S
egyenesen DC motor M1 power () M2 power ()

halad _ _
L DC motor M1 rotate clockwise + M2 rotate clockwise
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IR Photoreflector

Nyomkovetd robot programozdsa

Alapesetben halad a vonal mellett,
azonban ha rafut, akkor élesen
elkanyarodik. Ennek a folyamatnak
az eredménye, hogy a vonalat
kdvetve halad a robot.

when

forever

@ > IR Photoreflector P2 w

DC motor M1 power @ M2 power @

DC motor M1 rotate counterclockwise » M2 rotate  counter-clockwise -

else

DC motor M1 power @ M2 power @

DC motor M1 rotate clockwise + M2 rotate clockwise »
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Sound szenzor

A hangérzekeld programozdasa

A robot nagyobb hanghatdsra (pl.
tapsra) elére megy, majd 2
masodperc mulva megdll.

when clicked

forever

Sound sensor P2 - = @ then

DC motor M1 power m M2 power m

DC motor M1 rotate clockwise = M2 rotate clockwise =

DC motor M1 stop: brake « M2 stop: brake »
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Wait until

Vdarja meg a kdvetkezd parancsot:

A robot eldre fele mozog, egészen
addig, mig le nem nyomom a
gombot, akkor megall

DC motor M1 rotate clockwise « M2 rotate clockwise -

DC motor M1 power @ M2 power @

wait until Touch sensor P1 = — o

DC motor M1 stop: brake = M2 stop: brake =

Eguyik gomb lenyomdasdra elindul,
majd a mdasik gomb lenyomdsdra
megall

when clicked
wait until Touch sensor PO = = o

DC motor M1 rotate clockwise + M2 rotate clockwise =

DC motor M1 power @ M2 power @

wait until Touchsensor P1 = — o

DC motor M1 stop: brake + M2 stop: brake =
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Pick random

Random szdm generdldsa

A robot 1és10 kozott véletlenszert
masodpercig halad elére

DC motor M1 power m M2 power @

DC motor M1 rotate clockwise + M2 rotate clockwise =

wait pick random o to o seconds

DC motor M1 stop: brake + M2 stop: brake «

when  clicked A robot tapsra véletlenszer(
mdsodpercig forogni kezd

forever

DC motor M1 power @ M2 power @

DC motor M1 rotate clockwise + M2 rotate clockwise «

Sound sensor P2 - = @ then

DC motor M1 power @ M2 power @

DC motor M1 rotate clockwise = M2 rotate counter-clockwise «

wait pick random o to o seconds
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when

forever

Accelerometer

Accelerometer

Accelerometer

A beépitett accelerometer programozdsa

Ha elére dontom az agyat, akkor a DC

motorok elére mozognak, ha hatra, akkor

hdtrafele. Ho egyenesen tartom, akkor
megdlinak.

Y » > @ and @ > Accelerometer Y =

DC motor M1 stop: brake + M2 stop: brake -

Y- @ then

DC motor M1 power m M2 power @

DC motor M1 rotate counterclockwise + M2 rotate counter-clockwise =

@ > Accelerometer Y =

DC motor M1 power @ M2 power @

DC motor M1 rotate clockwise + M2 rotate clockwise =
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Vdaltozok haszndlato

Tetszés szerint hozhatunk létre

Mdasodpercenként gyorsulnak a motorok
10%-al

DC motor M1 rotate clockwise » M2 rotate clockwise »

DC motor M1 power sebesseg M? power sebesseg

wait o seconds

-3 obacusan AsTet Rabo2.0 J




	1. dia
	2. dia
	3. dia
	4. dia
	5. dia
	6. dia
	7. dia
	8. dia
	9. dia
	10. dia
	11. dia
	12. dia
	13. dia
	14. dia
	15. dia
	16. dia
	17. dia
	18. dia
	19. dia
	20. dia
	21. dia

