Szenzor konfiguralasa

(Informéld az NXT-t, hogy milyen eszk6zok vannak csatlakoztatva, €s hové!)

Tegylik fel, hogy van egy fényszenzorunk a harmas portra csatlakoztatva. Hogyan kozoljiik ezt az Enchanting-gal?

1, Kattints az ,érzékelés

gombra”!

2, Valaszd a ,szenzor

konfiguralas”- t!

Eléugrik egy ablak.

3. Keresd meg a fény
szenzor konfiguracios
blokkot az ablak bal
oldalan és vonszold a

3-as szenzorporthoz!

Eachadfing @ B Fail Modositas sigs

[ Vezérlés Mozgas

Szereplil
Driving Kinézet
Erzékelés Ha

Motors Tol
{

Miiveletek LE
namead .
“easures distance using an
entet | butbon is p ult 4

Measures physical contact

GE TGN touch sensor

Measures sound level in
decibels using a
und &

sound sensor

Measures hea
HiTechni

UL N cornpass sensar

Measures turning speed using

of memory Iree
battery voltage

nullazd az drat

Measures brightness or color

using a N & N<T Light Sensor

named o NAT Colar Sensor
HiTechnic Color Sensar
RCH Light Sensar

sajat nevet!

Measures brightness or color
using a MXT Light S

named [N -

5. Ha akarod adj neki

—>

Measures brightness ~r color
using a

named EE0Y .
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Eachadling ® 8 s

[ Yezérés Mozgas

Driving Kinézet
Erzékelés Hang
‘ Motors Toll

Miveletek Valtozdk

Configure Sensors

enter | button is pressed?

% of memory free

battery wvoltage
szanzor [

nullazd az orat

ara




MORSE

Gombnyomasra hangot ad ki.

Egy NXT téglara, és egy az 1-es porthoz csatlakoztatott
nyomaseérzekeldre lesz szikséged.

Cnchaning

Kattints az (|, F') ] gombra és valaszd a Készulj!

gombot!

Konfigurald a touch szenzort és nevezd el!
Ellenérizd, hogy az altalad beallitott szenzor
valéban az 1-es porthoz csatlakozik-e?

Measures physical contact
using a Touch Sensor

named
Készitsd el a Rédotl!

rorse gomb s pressed?

szdljon dtemig

Futtasd!

Kattints a ’ ! -ra és vard meg, amig a program

feltoltédik a robotra! Nyomd meg, majd engedd el a

BRoe
Tovabblépés!

nyomasérzekelé gombjat. Mi torténik?

Mi torténik ha valtoztatunk a paramétereken?

hangszer legyen

" véletlan ) &= L) kozott

Hogyan hasznaljuk a “vagy” mdvelet?




Meérd le, hogy egy bizonyos targy
milyen tavolsagra van!

-

L

111

Egy NXT téglara és egy a 4-es portra
csatlakoztatott tavolsagérzékelére lesz

szukséged

L Eachadfing

Kattints aziil )

gombot!

Konfigurald a z ultrasonic szenzort! iy -

Zd , L . Measures distance using an
Ellendrizd, hogy az éaltalad beallitott kimene

Ultrazonic Sensor

Készulj!

gombra és valaszd

ultrasonic sensor

a tavolsagérzeékel6 csatlakoztatva van!

Prébdald ki a Rédotl!

mondd: i kerekitwe distance from ultras

Kattints a -~ és varj amig a program elindul Futtasd!
Iranyitsd a tavolsagérzékelbt kiilonb6zé targyakra!l
Tovdabblépés!

Mekkora a legnagyobb, és a legkisebb érték amit latsz?
Vannak olyan részek ahol nem latsz semmilyen szamot?
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Hangérzékelés Hangérzékelés

Kattints m gombra és valaszd a  Készlj!

gombot!

. Measures sound level in
Allitsd be hangszenzort! . ol decibels using =

Veaviink fel eav pontot! Sound Sensar | named

Prébald ki a kédotl!

torild a rajzokat

ugorj x: m y:

map sound level from hang | in decibels . |

i

nézz from: [ B . 1
to: [ m . m 1

iranyaba

tollat tedd le

menj lépést

tollat emeld fel

var] 0,01 mp-et

E— Touébblépés!

Kattints a - - ra és VArj Rajzolj egy sablont a hattérbe.
amig a program elindul! Allitsd be milyen messze

Suttogj, beszélj, énekelj, mozog a mérbeszkdz elére és

kiabalj, vagy fujj bele a hatral
= (| W hangérzékeltbe!
= Q@.ﬁ.ﬁ[ﬂlﬁﬂ@) -
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Differencialmi

(Lehet6vé teszi a robot szaméra a két keréken vald mozgést)

A m panelbdl valaszd a gombot. Konfigurald a differencial mivet.

BT T———
A keréken talalhat6 els6é szam, a kerék
atmeérdje milliméterben. Ez a kerék 56
mm atmeéréja.

L

Differental drive

wheel diameter: il
track width: m crn

left motor: Fort © |

right motor:

motors driwe in reverse

A ‘track width’ megadja a kerekek tavolsagat.

. Tavolsag a bal kerék egy bizonyos pontjatél a

jobb kerék ugyanazon pontjaig. Itt, a bal kerék

legbalrabb 1évé pontjatél a jobb kerék

" legbalrabb 1évd pontjaig a ‘track width’ kb. 9,4
cm.

Ha azt a parancsot adod a
robotnak, hogy el6re menjen,
és hatrafelé indul el, cseréld
meg a beallitott iranyt!
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Négyszogtanc

Jarjunk koriil négyszogvonalban!

Egy NXT téglara és két kerékre lesz szukségunk

L Eachadfing

Négyszogtan
Készulj!
gombot. Konfigurald a differencial miivet a #4-es kartyan lévé

instrukciok alapjan. A robotodnak megfeleléen add meg a

Prébdld ki a Rédotl!

wrait untl button is pressed and released
ismételd |4

drive T o
wm G| G -
=

Kattints a - - ra és varj amig a program Futtasd!

elindul! Huzd ki az USB kabelt és helyezd a robotot a kivant
indulasi pontra. Nyomd meg a narancssarga “enter” gombot az
NXT téglan. Neégyszogvnolalon mozog a robot? (Helyesek a
beallitasok?) Sosem kapunk 100%- osan pontos mozgast! Nyomd
meg a narancssarga ‘enter’ és a sotétszirke “exit” gombot az
NXT- n, hogy bezard a programot miel6tt Ujra csatlakoztatod a
szamitogephez!

Milyen egyéb formakban Tovdabblépés!
mozgathatd még a robotod? Mozoghat-e az NXT egy

olyan négyzeten, amely egy masik - Kkilonb6z6
sebességen mozgd - robot altal koruljart négyzetben

helyezkedik el?
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Torésteszt Torésteszt

[
Vezesd a falnak és allitsd meg! [ trkoic= ]

a #4-es kartyan lévé instrukciok alapjan.

A robotodnak megfelel6en add meg a
paramétereket! Konfigurald és nevezd el
nyomasérzékeldt, hogy Utkdzékeént
muakodjon!

o~ Probdild ki a kédoti!

Measures physical contact
using a Touch Sensor

named [iLFL]

mindig

wait until button is pressed and released

drive T

warj eddig: 4R pressed?’

leallita=
- o

Kattints a - és varj amig a program Futtasd!

elindul! Hizd ki az USB kabelt és helyezd a robotot a kivant
indulasi pontra. Nyomd meg a narancssarga “enter” gombot az
NXT téglan. Lehetséges, hogy a robot felkidltson, hogy “0 az
orrom” vagy “Upsz” mikor nekimegy a falnak? Rajzolhatsz ra
szemeket, hoqy iiedtnek tiinion.

Tovabblépés!

Megvaldsithato, hogy a robot felfedezze a szobadat? Probald ki!




Kialtsd : “Menj”! és minden robot
elére-hatra majd megint elére mozdul.

I Eunﬁﬂur\e Sensursl

Allitsd be a hangérzékelét, hogy
hallgasson az inditéparancsra!

Mexiké1 hullam Mexikéi hullém

Sensor Port 2

Measures sound lewel in

= oF
sound sensor

set driving spead to | fs

:ﬁt until m button is pressed and released
drive 1

Fva’ﬁ-j eddig:

=
virj k] mp-at
dive £
.

virj g mp-at
drive * m o
T

varj g mp-at
drive 'f M

leallitas

Legalabb két NXT-re lesz sziikséglink, melyek 2-es portjara
hangérzékelbt csatlakoztattunk. F—E—.dent allits le

'~ sound level from sound sensar |in decibels >

o [ o o]
fm Prébald ki a Rédotl! [MG@®

A projekt akkor igazan
latvanyos, ha egy egész
sor robotod van, és minden
robot par masodperccel
kés6bb indul el, mint a
sorban elé6tte levé.

Minden roboton klikkelj

a -— ra és varj, amig a

program elindul. HUzd ki az
USB kabelt, és allitsd be a
robotot a sorba. Majd, egy
adott jelre mindannyian azt
kialtsatok “menj’! Ekkor a
robotok egyeseével
ugyanazt a hullammozgast
fogjak végezni.

Tovabblépés!

Készits kilonféle koreografiakat!
(Tancoldé robotok)
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Félénk kiskutyus Félénk kiskutyus

A robot kovetni akar téged. A kozeledben szeretne lenni, Driving
de nem tal kozel, mivel félélnk.

EI'IEI{EIEE Sensor Port 4

Measures distance using an
Ultrazonic Sensor | named

Prébéld ki a kédotl! [ME® Futtasd!

kattintasakor
— Kattints a - —ra és
wait until entet |button is pressed and released varj, amig a program

elindul! Huzd ki az USB
kabelt és nyomd meg a
narancssarga gombot az
NXT- n. Tavolodj el a

robottol! Kovet téged?
Probalj kozeliteni!

Megijed és hatral? Van-e

olyan, hogy nem mozdul?

mindig

tavolzag |legyen distance from uftrasonic sensor |incm

kiilonben

ha = tivolsig < E Tovdbblépés!

drive ¥ Mi térténne, ha a robotot

Liilénben forgasra késztetnéd? Mit
tud két vagy tébb robot
csinalni egyutt? Csinalj
a robotnak arcot,
beszéltesd vagy olto6z-
tesd fel!

lealiitas

http://fenchanting.robotclub.ab.ca




Fényérzékelés

Jelenitsiik meg grafikonon a valtozasokat!

Egy NXT téglara lesz szikséglnk a 3-as portra csatlakoztatott és varj,

fény vagy szinszenzorral.

L Eachadfing

Készulj!

Measures brightness or color

Configure Sensors

allitsd be a fényszenzort!

Valaszd ki szenzorod tipusat! —|_>

using a MXET Light Sensar

A gombok segitségével [l .

4 MXT Light Sensar
MN=T Color Sensor

HiTechnic Color Sensor
RCH Light Sensor

Prébdld ki a Rédotl!

tollat emeld fel

x legyen

torild a rajzokat
tollat tedd le
ismételd /100

x waltozzon

map |il;| |'|t =

Zar
from: [ @ , €1 1
to: [ @B, ED ]

light sensor

¥ legyen

mondd: fényerd

Kattints a--ra

amig a program
elindul! Helyezd a fényérzékelbt
kilonb6zé szinek és arnyékok
folé. Kozelitsd és tavolitsd.!
Forditsd a fény felé, valtoztass a
szo6gon! Mit tapasztalsz?

http://enchanting.robotclub.ab.ca

start auto-calibrating light zen=or I

Futtasd!

Tovdabblépés! |
Mi torténik, ha az
autokalibraciot valasz- I
tod? Rajzolj egy fehér
vonalat fekete
hattérrel! Valtoztass a
fény szinén! I



http://enchantin

Erzélkeléas

Configure Sensors

Prébéld ki a kédotl! |

kattintasakor

set zzem |'s lamp

wait until enter |button is pressed and released
sat driving speed to oo s

mindig

szerm | fanyerd e E

radius: §hJ cri

arc W

kiilonben

arc [t

radius: §hJ cri

lattintasakor

wait until enter | button is pressed and released

mindent llits le

.robotclub.ab.ca

- Futtasd!

Kattints a
amig a program
elindul! Helyezd a
robotot a vonalra vagy
a vonal mellé és nyomd
meg a narancs szin(
“enter” gombot!

a és varj

Tovdabblépés!
Végig tudod kovetni egy
asztal széleit? Mi a lehe-
t6 legjobb hely, ahova
teheted a fényérzékel6t?
Mit csinalnal egy maso-
dik, vagy harmadik
szenzorral? Rajzolj
szemeket. amelyek
balra vagy jobbra
néznek!




Radar

Talalj meg egy kozeli targyat!

Radar

Driving Configure Drive Type

EI'IEI{EIEE Sensor Port 4

Measures distance using an
Ultrazonic Sensor | named

kattintas M - Futtasd!

itdny | legyen Kattints a - —ra és
 — varj, amig a program
elézd tdvolsdn |legyen FEH elindul Hizd ki az USB
e : kabelt és nyomd meg a
lualt until mhutton is pressed and released narancssarga gombot az
mindig NXT-n. )
Mozgass egy targyat a
tun & | irdny * o robot el6tt/koral! Elkezdi
kovetni?

aktualis tavolsag | legyen

distance from ulttazonic senzor | in cm TM
Hogyan m{ik6dik?

Hogy csinalnad ezt ket
szenzorral? El tudod érni,
— hogy figyelmen Kkivl
*any | legyen * irdny hagyja a falat vagy barmi
mast, ami ugyanolyan
tavolsagra van?

elizo tivolsag < aktualis tavolsag }

elézd tivolsig |legyen £
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Lokd ki az ellenfelet egy korbol!

fény- vagy szinszenorral.

Eachadfing

[ Bekapcsolas

( Peremfigyeles
( Elenség elol

és egy fény- vagy szinszen-

zort!

Készitsd a jelmezek panelen
az alabbi feliratokat!

Kattints a

gombra, majd

-

=

I
I
Viselkedés I
A terv! I

] ] A robot bolyong a palyan.
< Visszavonulas >Ha egy elétte levd I
I
I
I
I

ellenséget lat, tamad, és

< Tamadas >megprébé|ja kilokni a

korbdl. A legfontosabb,

] hogy ha meglatjia a kor

(Bowvonsts  )ozeiér, hairal, s

megprobal
a palyan.

bennmaradni

Allits be egy tavolsagérzékelst
|_| Feladatok y Jelmezek If Hangok ! I
0j jelmez: RIS [ Kamera |

Yisszaszamlalas

[ Hadositss J mssolas JIOJ

Bolyongas

[ Médositas J Masotas JIOJ

a I VYiltozd lébehozisa | -t

valasztva készitsd el az alabbi

Egy kétkerekld NXT-re lesz szikséged egy ultra és egy

valtozokat:

kovetkez6 mivelet”
Lellenfél elol”
Jfigveld a peremet”
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Yisszavonulas

[ Modositss i mssotas JIOJ




r—r——— - - - - - —- —_—_—_——_———————— — — — — ——— — —

A m és a I'Ill'éltuzﬁ létrehozasa | gombok segitségével hozd létre a “Tamadas”,

“Visszavonulas”, “Bolyongas” és az "Inditas” nevii blokkokat!

-,

bolyongas, [ Kattints a - — ra és varj, amig
jelmez legyen B ] mindig a program elindul Huzd ki az USB
sat driving spaed to em |/ FEl =18 kabelt és nyomd meg a narancssarga
arc ¢ |radius: cm < distance from ultrasonic = 7 < gombot az NXT- n.

_ Futtasd!

peremfig legyen light :

— -
tamadas

jelmez legyen Tamadss

set driving speed to | legnagyobb sebessag | cm

drive + I
Sgm |

inditas

- = mindig
visszavonulis
the scrpt

jelnez legyen nulds legyen

———
bolyongas
set driving speed ta crm

drive 4 cri ellenfél elsdl
tum i the script

o et
legyen  (aradas

jelmez legyen Sombny: 15

—_ ALy =
wait until =nter | button is pressed and released the script

o e
legyen visszawonulas

jelmez legyen
Bl
war] g mp-et

et light =

|
L Enchadfing

— - _______________ _ ___ ______________________________
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