Engino GinoBot

Az engino GinoBot mint az 6sszes engino testvére egy sajatosan alakithato robot.

Ezeknek a robotoknak az iranyitasa egy blokk programozas elnevezésre hallgaté médon mikodik.
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Aprogramozé fellilet a KEIRO nevezet(i ingyenes programban érhet6 el. A széban forgd program
ingyenesen letolthet6 az engino oldaldrdl a Software | Engino linken keresztil.

Amint elindul a KEIRO a kovetkez6 kép fogad minket:
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Ezen a fellleten ki tudjuk valasztani hogy melyik iranyitd modullal rendelkez8 engino robotot
szeretnénk irdanyitani.

Amint kivalasztottuk a kdvetkez6 képre ugrunk:
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Ez a mi kis programozo feliiletlink. a blokk programozasban a bal oldali oszlopban levé elemek
egymas utdn rendezésével tudunk kialakitani egy olyan mozdulatsort, amit a robot elvégez majd.
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Az ouput fllon vannak a roboton meglévs egységekre vonatkozd aktivitasok. Pl.:a legels6 az az
el6remenet, de van egy front megnevezésl(i is ami a robot elején talalhato érzékel6 szenzorokra
vonatkozik, ezzel mondhatjuk meg hogy aktiv legyen-e a szenzor vagy sem. A masodik sorban szerepld
elem a fordulas iranyitasa.
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7. Ultrasonic Distance

b: Bottom Right Brightness (0-100)

) Bottom Left Brightness (0-100) brightness value at N

A kék fulon beldl taldlhatdak a szenzorokra vonatkozé statuszok, alapvetéen az érzékelSkre aktiv és
inaktiv van, viszont a szin érzékel6re az adott érzékelendd szint kell megadnunk. Ezen kiviil azt a
pontot, ahol csatlakozik a robothoz.

Csatlakozasi pontok



Controls
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A Controls fllon gyakorlatilag programozasi metddusokat talalunk ahol pl az elsénél megadhatjuk
hogy ha a szenzol Iat valamit akkor forduljon el a robot.
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Operators

false v 1024

falsev falsev

Az operators fiilon adhatjuk meg azokat az operatorokat, hogy két elem hogyan viszonul egymashoz.
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A minta esetében mar mindkét oldali szenzorra vonatkoznak a ha meghatarozas részei tehat ha egyik

szenzor sem lat semmit halad el6re a robot, ha pl a bal szenzor It valamit akkor jobbra fordul és

uténa halad tovabb el6re az adott fok mértéki forduld helyett meg kehet adni a fordulds kockanal a

kis zold fulon hogy ,forever” tehat addig fordul amig a szenzor mar nem lat semmit maga el6tt és tud

haladni elGre a robot gond nélkdl.
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Példa program a robothoz:

EnViRo



Ennek a fllnek a felnyitasaval kaphatjuk meg a példadsszedllitdsait a robotoknak.

Choose Robot: GinoBot-Writer

Choose Map: BrushMap

O Use example program




Choose Robot: GinoBot

Choose Map:

D Use example program

Itt kivalaszthatjuk melyik robotot szeretnénk hasznallni és taldlunk hozza palyakat.
Ez esetben a nagyonn robothoz rajzolhtaunk sajatot.

A use example programmal megnézhetiink az adott palydhoz valé kédot.



Ezek a pdlyak szimuldcidban hasznalhatdk ahol le tudjuk tesztekni a robot miikodését.

A kész programot a robotra usb — microusb csatlakozé kdbellel lehett feltélteni.

A csatlakoztattas utan az usb ikon mellet a felsé kér zoldre valt és a jobb oldalan megjelenik egy
program kiildés és fogadas gomb a robotra vald kiildéshet a szamitdgépbdl kifele mutatd nyilas ikonra
kattintva kildi ki a programot.

Emellet a programok menthet6ek és mentésbdl betotlhetGek.



