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Programozdsi kartyak

ArTeC robothoz

Alapmozgdsok,
érzekeldk haszndalata
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Fgyenes vonalld mozgds

DC motorok programozdsa

when

DC motor

DC motor

DC motor rotate clockwise =

rotate clockwise «

DC motor M1 = stop: brake =

DC motor M1 = stop: brake »
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Kanyarodds

2 DC motor haszndlata két kerekkel

Nagy fvben,
azonos iradnyu
motorokka

e @ kOlonbdzo
sebességgel

B

rotate clockwise »

7 rotate clockwise =

wait o seconds

% DC motor M1 = stop: brake =

% DC motor M2 - stop: brake =

Sajdt tengelye

kodroli, azonos
se b ess e g ’ &7 DC motor M1 * power @
kUlonbozd DC motor M2 ¥ power @

iranyu forgds

DC motor M1 = rotate clockwise »

DC motor M2 = rotate counter-clockwise +

%{79 DC motor M1 = stop: brake »

% DC motor M2 - stop: brake =
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lsmeétlés

Parancssorok ismétlése

LA Mozgdassor megismeétlése 2x

pover D
DC motor power @

DC motor rotate clockwise -

rotate clockwise -

@7 DCmotor M2+

g"ﬁ DCmotor M1 » stop: brake =

ff";’ DC motor M2 = stop: brake »

=
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Dallam programozdsa

Hangok megszolaldsdnak programozdsa,
melyek sorba rendezésével dallamot
jatszhatunk le

Hang kivalasztasa és
megszolaltatdsa

Adott hang lejatszadsa megadott
ideig

@ abacusan As7.¢ Rabo

STUDIO




-

KUls® LEDek haszndalatao
Csatlaokoztathatoaok tovdabbi LEDek

tumlLED P13 =

wait @ seconds

tumLED Pi3 =

wait @ seconds

2 led villogtatdsa felvaltva

i

1led villogtatdsa

tumLED P13 =

tum LED P14 =

wait @ seconds

tumlLED P13 =

tumLED Pi4 -

wait @ seconds

S 5

tumLED P14 = OFF =
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KUls® LEDek haszndlata 1.

LEDek és mozgds

ey
-

8

Mind a két led vilagit és
egyenesen megy

TR OL

Kanyarodik és csak az
egyik led vilagit

Mdasik iranyba kanyarodik
és csak a masik led vilagit
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KUls® LEDek haszndlata 2.

hw&_

tumLED A2 -

@o

OFF »

Egy led villog

folyamatosan 10x, majd
lekapcsol (indexelés)

Villogasok

Felvaltva villog két LED 10x,
majd mindegyik lekapcsol

ON -

OFF
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Szervo motorok programozdso

Egy vagy tobb szervdo motor mozgatdsa

Egy szervdo mozgatdasa 3
kOlonbozd alldsba

Setservomotor P13 »  to @ degre

Setservomotor P13 + to @. degrees

Setservomotor P13 = fo @ degrees

Todbb szervod motor mozgatdsa
egyszerre, megadott

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

A csatlakoztatott érzékeldk tesztelése

Port Settings

~" Motor Calibration

Ezutdn megjelenik a
sensor board, melyen
minden csatlakoztatott

érzékeldt lathatunk

@
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Az edit menUpontba a
connect lehetdségre
kell kattintani, miutan
csatlakoztattuk a
robotot a
szamitogéphez

Studuino v

[AO] Buzzer
[A1] LED
A2] LED
[A3] Touch sensor 1
]
]
J
]

[A4] Touch sensor 1
AS5] Not connected

AG] Mot connected
[A7] Mot connected




Nyomogombok programozdsa

@o

4
L

% o
) i
¥ R

|
-
!

o

A beépitett gombok programozdsa

,AO0” gomb lenyomdsdara
elére, ,AT” gomb
lenyomdsdara hatra

rofate counter-clockwise -

rotate counter-clockwize
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Touch szenzor progamozdsa

Csatlakoztatott touch szenzor programozdsa

Nyomogomb lenyomdasdara a
@ - LED kapcsoljon be, majd ki

Touch sensor A3 +

<% wmlED A2 -

&i wmlED A2~

M1 = rolate

M2 » rolaie

Tobb nyomogomb
egyUttes haszndalata
taviranyfitokeént

—

M1 + rolate

M2 = rolate

Touch sensor A3 « =

DCmolfor M1 » shop:

DC molor M2 = slop:
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12.

Fenyérzékeld programozdsa

Beépitett Light szenzor haszndlata

Ha a fényérzékeld sotétet érzekel,
bekapcsolja a LEDet, ha vildgosat,
akkor lekapcsolja

Light sensor AL =

&Gi MWmLED A2~

@ > Lightsensor A5 =

o
'ii.."{.._ tumLED A2 » ON =

Erzékel® esetén szUkség van a
,forever” blokkra, hogy
folyamatosan figyelje az érzékel 6t

STUDIO
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IR Photoreflector 1.

Az infra érzékeld alapvetd programozdsa

when  clicked Amennyiben targy kodzelit az
érzékel6hdz, a robot hangot ad ki

forever

if IR Photoreflector P2 v > @ then

buzzer on frequency: @

@ > IR Photoreflector P2

buzzer off

IR Photoreflector AB - > @ then

DC motor M1 = power m
DC motor M2 + power m

DC motor M1 =+ rotate counter-clockwise »

.‘.;;-.# DC motor M2 -+ rotate counter-clockwise

=5

% :mom

.{-r,,'-'-'ﬁ DC motor M1 » rotate counter-clockwise =

wait osemnds
Amennyiben az else
érzékeld akadalyt
érzékel, hatralni fog és _
klkerull, eggebkeﬂt f"" DC motor
egyenesen halad

Ea:"-'f DC motor

a-ff»’ DC motor rotate clockwise =

g,,‘a'-?' DC motor rotate clockwise «
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IR Photoreflector 2.

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.

@ > |R Photoreflector AG =

DC motor

DC motor

DC motor

DC motor

DC motor

DC motor

DC maotor

DC maotor

M1 ~

M2 -

M1 ~

M2 -

rovs €
povr D

rotate clockwise

rotate clockwise

rover D
v D)

clockwise

rotate

rotate clockwise -
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15.
Sound szenzor

A hangérzekeld programozdasa

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

Sound sensor A7 - }@ then

DC motor M1 = power @
DC motor M2 = power m

DC motor M1 = rotate clockwise «

DC motor M2 = rotate clockwise «

u"'*""‘” DC motor M1 = siop: brake «

ﬁ DC motor 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
ug"{ﬁ DC motor M1 = power m megdall

ﬁ DC motor M2 » er
&= pow

u.g"'fﬁ DC motor M1 = rotate clockwise =

M DC motor M2 = rotate clockwise »

wait until Touch sensor
#‘-"-‘ﬁ DC motor M1 = stop: brake »

ufﬁ DC motor M2 = siop: brake =

when  clicked

wait until Touch sensor A3 - = o

Egyik gomb
lenyomdsdra elindul, a2% DCmotor M1~ pﬂwer@
majd a masik gomb -
lenyomasara megdll @# DCmotor M2~ power ()

DC motor M1 = rotate clockwise -

ﬁ’”} DC motor M2 = rotate clockwise

wait until Touch sensor

d# DC motor M1~ siop: brake =

f.-’-'r" DC motor M2 +» stop: brake =

STUDIO

@ abacusan A7t Rabo




Pick random

Random szdm generdldsa

Arobot 1és10 kozott
@ DCmotor M1~ power m véletlenszer(
mdsodpercig halad

gﬁ‘ﬁ DC motor M2 + power m eldre

g’{f DC motor M1 = rotate clockwise »

W DC motor M2 + rotate clockwise =

L~

wait  pick random o to o seconds

DC motor M1 + stop: brake =

_&% DC motor M2 = stop: brake =

A robot

tapsra ._4: DC motor M1 » power m
véletlenszer( 1
mOSOdpercig o DC motor M2 ~ power @

forogm |<€Zd DC motor M1 = rotate clockwise -

DC motor M2 + rotate clockwise -

Sound sensor AT - }@ then

g*f DC motor M2 = rotate counter-clockwise -

.wait pick random o to m seconds
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Accelerometer

Az accelerometer programozdsao

Ha el6ére dontdm az accelerometert, akkor
a DC motorok elére mozognak, ha hatra,
akkor hatrafele. Ha egyenesen tartom,
akkor megalinak.

Accelerometer X -

DCmolor M1 + slop brake «

DC molor M2 » =iop: brake =

DC molor M1 -
DC molor M2 -
DCmolor M1 + rolale counter-clockwise

DCmolor M2 + rolale counter-clockwize «
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Funkciok

Létrehozhatunk funkciogombokat, hogy
réeszekre bontsuk a programunkat

A kUlonbozo érzekeldkre mdas és mas
funkciot hiv be a program

DC motor power m
DC motor power

=  DC motor rotate clockwise »

Sound sensor A7 v > @ then

4 .‘f'" DC motor rotate clockwise v
IR Photoreflector A6 > @ then

function ledek_be
O tumLED A2 = ON = g_y/' DC motor M1 = stop: brake =
L% & p:
W DC motor M2 v stop: brake »

function ledek ki
Touch sensor A3 » = o then

o~
\.'ﬁ. wumlED A2 = OFF ~

@ abacuson As7:¢ Rabo

STUDIO




20.

@o

Vdaltozok haszndlato

Tetszés szerint hozhatunk létre

Mdasodpercenként gyorsulnak a motorok
10%-al

g,-."ﬁ DC motor power sebesseg

Q---_-.-";ﬁ DC motor power sebesseg

.{-*ﬁ DC motor rotate clockwise -

g"ﬁ DC motor rotate clockwise
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