Programozas 4.resz

Szenzorok hasznalata

Nyomogomb
Fenyérzekelo
Mikrofon
Tavolsagérzekelo



Erintés érzékeld

.
X @
NXT-G NXC RobotC

task maini)

e Set8ensocrTouch (IN 1) ; ReR e
~or OnFwd (OUT AC, 75) o FensorType[31] = sensorTouch:
c Exy AT N UL B, 1 r
=4 :‘:jb while (true)
1 ; : : motor [motorc] = SEI:I
; I A A3 : E 5
(=]} —l"_'4| T — if (SENSOR 1 == 1) HREREIMEEEl: & Rl
LS { , i :
- o e e -:-1'.3.3'- -"::lT_Ti_E—-_-.:, 735); Wait(300); TR WEERSRER e LClall S D
<4 m nFwd (OUT A, 73); Wait(300)
: - nFwd (OU _r_.._-- B motor [motorC] = O;
F e ) r y =TT motor [motorE] = O;
¥

Mivel a szenzor csak binaris érteket ad ki (Be van nyomva /
Nincs benyomva), igazabol csak utkozésdetektalasra szolgal.



Fenyerzekelo

oL,

i’
NXT-G NXC RobotC

fd=fins THRESHCOLD 40 const t3ensors lightSensor= (t2ensors) 31;
Maozog a robaot amig vildgos van . i :
task maini) task main()
2 : _ !
. T i-',;jo _-j : ‘ Set3ensorLight (IN_3); walitlM=ec (100) ;
- OnFwd (OUT _AC, 73);
¥ '1";, 4 i &2 == % = 3 while (true) while(3ensorvValue [light3ensor] > 45)
IT |g: 1‘: {
e = == if (Senscr(IN 2) > THRESHOLD) motor [motord] = 100;
#|( { - motor [motorE] = 100;
OnRew (OUT C, 73); i
T o | Wait (100);
it until (3enscr (IN_3) <= THRESHOLD) ; motor [motordk] = 0O;
OnFwd (OUT RC, 75); motor [motorE] = 0;
} i

A fényérzékeld a legsokoldalubb érzékels.
Hasznalhatd nyomogom helyett, tavolsagmeéreésre, s6t meg

forgasérzekelonek is...



Fenyerzekelo, maskepp

Hogyan csinaljunk kormanyt(!) a fenyerzékel6bol?

A mozgatott haromszinl panel minden allapotanak mas fenyérteket
tudunk megfeleltetni.

http://www.nxtprograms.com/game_control_car/steps.html



Mikrofon

NXC RobotC

fd=fin= THRESHOLD 40

#define MIC SENSOR 2 const thensors soundsensor=I[t3ensors) 51;
- S fzensor3oundDE
task main()
{ task maini)
Set8ensorSound (IN Z); !
while (true) { waltlM=ec (1000) ;
until (MIC > THRESHOLD) ;
- . T while (SensorValue [soundsensor) <= 50)
OnFwd (OUT &AC, 73);
Wait (300); ¢
until (MIC > THRESHOLD) ; MDtDEEMDEDrg] - :g:
Sff{DUT_;C]; wmotor [motorB] = H
Wait {300); ’

Az erds hangra (pl.: TAPS) a robot megal

NXT-G gl

1,000




Mikrofon hasznalata

Tapsszamlalé program

¥

Taps:

A tapsolasok kozott eltelt id6
meresével morze jelvevot is
keszithetunk.

Egy rovid ideig észlelhetd erés © ~
jel, amit gyors lecsengés kévet |

NXT Sound Sensor Readings
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Morze kédok



Beszédfelismerés !

Na jO, egy kis trukkel....
Baratainkat amulatba ejthetjuk, ha szavakkal iranyitjuk
robotunkat.

Az utasitas kiejtésenek idobeli lefolyasat (erO0sseget) vizsgaljuk.




Tavolsagérzékeld

RobotC

) const tiensors sonarfensor = [tL3ensors=) 21:
fdefine NERR 15 /Som
task maini()

Suce task main() | {

+ O : Set8ensorLowspsed (IN 4) ; int x=0:
3 while (true) |
Mgl B2 Y onFwd (OUT_A&C, 50) ; while (true)
: }f Ii @)\ ¢ while (SensorUs (IN 4) >NEAR) ; {
b a L.p-,;i CB =) Off .::-;:-;'T__T_-_-,:} ; x = Slenscurvalue FsunarSenSDr] H .
— Sl i:;‘o : OnRev (OUT C, 100); anDlsplayTextLlne (1, "3onar Reading:%d",x):
Wait (8007 - waitlM=ec (1000 ;
o \Jnea s i 1 eraselisplayvi):
: }
B

A tavolsagerzekelo 0 és 255 cm kozott mér.
Pontossagarol mar olvashattatok a Mechanika 4. oktatasi anyagban.



Tavolsagerzekelo, maskepp

Elektromos gitar

"Pengetesre” hasznalhatunk fenyérzékelot....



Gombok az NXT Brick-en

Az NXT gombjai felprogramozhatoak

@J r — —3);_;!:
= |-}
=
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RobotC

nxtButtonFressed
ff Wisszaadja, hogy az adott pillanatban wmelvik gonbh van lenyomva

nHxtEuttonTask
/7 Egy task rendelheto a gombh lenvomasshoz

mxtExitClicks
FF Megadhato, hogy hany EXIT gonb megnyomasra lepjunk ki a futo programbol

NXC

fd=fin= THRESHCOLD 40
fdefine MIC SENSCR 2
task main()
Set3ensorSound (IN Z);
while (true) {
until (MIC > THRESHOLD) ;
OnFwd (OUT_RC, 73);
Wait (300);
until (MIC > THRESHOLD) ;
Off (OUT AC) ;

Wait (300) ;

Robot iranyitasa billentylzetrol



Jatekok NXT-n

Tic-Tac-Toe Sakk Snake

nxT nxT

http://www.br-eng.info/words/index.php/category/moc/nxt/



Tovabbi érdekessegek

http://www.nxtprograms.com

www.tau.ac.ll



