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1. Touch szenzor csatlakoztatasa

A touch szenzort (nyomds-érzékel6t) ugyanugy csatlakoztatod, mint a LED-et,
vagy a BUZZERT (AO-A5 portokra). A port settings esetén 6t is ugyanigy be
kell &llitanod, és ezutan o EEEEEEM kategéridban fog megijelnni, mint érzékels.

2. A szenzor tesztelése

A szenzorokat érdemes (és kell is!) tesztelni programozdsukkor.

Ehez a robotot a géphez kell kétnéd kikapcsolt dllapotban, majd a ,,Run”
elemre kattintani a felsé menisorban, ezen belll pedig a ,,Test on” lehet8ségre.

Ekkor a jobb fent megjelend ,,.Sensor board” ablakban Idtod a csatlakoztatott
ézékelSket és azok mért értékeit. Ha tesztelni akarod, akkor akcidéba kell
lépned az érzékeldvel, a touch szenzor esetében nyomd meg, mikozben a
monitorodat nézed és figyeld a vdltozé értékeket!

3. A nyomasérzékel6 programozasa

Az érzékelSket leginkdbb ugy haszndljuk, hogy valami feltételt adunk a
robotnak: ,,Ha megnyomom a touch szenzort menj elére 3 masodpercig, majd
fordulj balra 90°-#’. igy aztén az érézkel8ket nem is tudum csak ugy a
programsorba helyezni, kell hozz& vezérlé elem és operators blokk.

Ha letesztelted a nyomégombot, akkor te is tudod, hogy aktiv dllapotban O,
inaktivban 1. igy ndla a kévetkez8 elemekre van szikséged:

e
L

.;ﬁ'{-f‘ DG motor M1 | power

Vaﬂ ## DC motor M2 |power
L + (H:) + Touch S5ensor A2 | walue - .ﬂ'{?‘ DC motor [V on at oW,
- — ﬁr# DC motor MZ |on at cw.
vagy Fontos az érzékelGk haszndlatanal, hogy vagy
— forever, vagy forever if vezérl6 elemben legyen 2% DC motor 1
a teljes program, kilénben csak a robot p=—=
vagy , . , . . ##%# DC motor M2
bekapcsoldsnak pillanataban figyeli a robot az i
S || adott érzékelst!
L)

ﬂﬁ? DC motor M1 |off Brake

ﬁ’{v pDC motor M2 | off Brake

ABALCLUSAN ONLINE ROBOTIKA KURZUS — ArTeC ROBOTOKKAL




