
Programozási kártyák
ArTeC robothoz

Alapmozgások, 
érzékelők használata



Egyenes vonalú mozgás
DC motorok programozása

1.



Kanyarodás
2 DC motor használata két kerékkel

Nagy ívben, 
azonos irányú 
motorokkal, 
különböző 
sebességgel

Saját tengelye 
körüli, azonos 
sebesség, 
különböző 
irányú forgás

2.



Ismétlés
Parancssorok ismétlése

A mozgássor megismétlése 2x

3.



Dallam programozása
Hangok megszólalásának programozása, 

melyek sorba rendezésével dallamot 
játszhatunk le

Hang kiválasztása és 
megszólaltatása

Adott hang lejátszása megadott 
ideig

4.



Külső LEDek használata
Csatlakoztathatóak további LEDek

1 led villogtatása

2 led villogtatása felváltva

5.



Külső LEDek használata 1.
LEDek és mozgás

Mind a két led világít és 
egyenesen megy

6.

Kanyarodik és csak az 
egyik led világít

Másik irányba kanyarodik 
és csak a másik led világít



Külső LEDek használata 2.
Villogások

Felváltva villog két LED 10x, 
majd mindegyik lekapcsol

7.

Egy led villog 
folyamatosan 10x, majd 

lekapcsol (indexelés)



Szervó motorok programozása
Egy vagy több szervó motor mozgatása

Egy szervó mozgatása 3 
különböző állásba

Több szervó motor mozgatása 
egyszerre, megadott 

sebességgel

8.



Teszt mód
A csatlakoztatott érzékelők tesztelése

Ezután megjelenik a 
sensor board, melyen 

minden csatlakoztatott 
érzékelőt láthatunk

Az edit menüpontba a 
connect lehetőségre 

kell kattintani, miután 
csatlakoztattuk a 

robotot a 
számítógéphez

9.



Nyomógombok programozása
A beépített gombok programozása

10.

„A0” gomb lenyomására 
előre, „A1” gomb 

lenyomására hátra



Touch szenzor progamozása
Csatlakoztatott touch szenzor programozása

Nyomógomb lenyomására a 
LED kapcsoljon be, majd ki

Több nyomógomb 
együttes használata 

távirányítóként

11.



Fényérzékelő programozása
Beépített Light szenzor használata

Ha a fényérzékelő sötétet érzékel, 
bekapcsolja a LEDet, ha világosat, 

akkor lekapcsolja

Érzékelő esetén szükség van a 
„forever” blokkra, hogy 

folyamatosan figyelje az érzékelőt

12.



IR Photoreflector 1.
Az infra érzékelő alapvető programozása

Amennyiben tárgy közelít az 
érzékelőhöz, a robot hangot ad ki

Amennyiben az 
érzékelő akadályt 

érzékel, hátrálni fog és 
kikerüli, egyébként 
egyenesen halad

13.



IR Photoreflector 2.
Nyomkövető robot programozása

Alapesetben halad a vonal mellett, 
azonban ha ráfut, akkor élesen 

elkanyarodik. Ennek a folyamatnak 
az eredménye, hogy a vonalat 

követve halad a robot.

14.



Sound szenzor
A hangérzékelő programozása

A robot nagyobb hanghatásra (pl. 
tapsra) előre megy, majd 2 
másodperc múlva megáll.

15.



Wait until
Várja meg a következő parancsot:

A robot előre fele mozog, 
egészen addig, míg le nem 
nyomom a gombot, akkor 

megáll

Egyik gomb 
lenyomására elindul, 
majd a másik gomb 
lenyomására megáll

16.



Pick random
Random szám generálása

A robot 1 és 10 között 
véletlenszerű 

másodpercig halad 
előre

A robot 
tapsra 

véletlenszerű 
másodpercig 
forogni kezd

17.



Accelerometer
Az accelerometer programozása

18.

Ha előre döntöm az accelerometert, akkor 
a DC motorok előre mozognak, ha hátra, 
akkor hátrafele. Ha egyenesen tartom, 

akkor megállnak.



Funkciók
Létrehozhatunk funkciógombokat, hogy 

részekre bontsuk a programunkat

19.

A különböző érzékelőkre más és más 
funkciót hív be a program



Változók használata
Tetszés szerint hozhatunk létre 

Másodpercenként gyorsulnak a motorok 
10%-al

20.
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