Learning Robot Car pe aiobnripa utrepiixwyv (Ultrasonic Sensor)

MmropoUpE va TTPOOBECOUPE OTO POUTIOT TTOU
£xoupE kaTaokeuaoe: T Suvardrnra va avixvel-
1 epTrodia kabuwg kiveiral. MNa va 1o meruxoupe
autd Ba xpnoipoTToINCoUNE Tov aloBnTipa uTre-

prixwv (Ultrasonic Sensor).

Z ouvéxea Ba rpooBécoupe oTo POPTIOT pag
Tov aloBnTipa umreprixwv kai Ba 1o Tpoypap-
paricoupe va exivaer va kiveital péxpi o aiodn-

TPOS va aviXveUoEl TO TIPWTO AVTIKEINEVO TTOU

Ba Bpel. uTTPOCTA TOU.

AxolouBnoTe Ta TTapakdTw Bripara yia va TpooBETETE OTO POUTIOT 0ag Tov aloBNTpa UTTEPFXWY

(Ultrasonic Sensor):

Cross Axle 3M







MpIv TIPOYPAPHATIOOUNE TO POUTIOT Pag TTPETTEI va OUVOECOUE TOV aioBnTrpa pe pia amo nig B0-,
peg ei06dou (1, 2, 3, 4) Tou EV3 100BAoU (EV3 Brick).

SuvdéoTe Tov alodnripa utrepxwy pe Tnv B0pa £10650u 1. “;

Z1o mepIBaAlov nboypaupmucpoo Tou Aoyrouikou EV3 dnuioupyriore éva véo £pyo (File -> New

Project) kai o1 ouvéxeia pe Tn péBodo «oUpe kal Goer (drag and drop) TOTTOBETOTE TO PTTAOK
¥

Move Steering oTnv TIEPIOXT] TTPOYPAUHATIONOU OTIWG QAIVETAI OTNV TTAPAKATW EIKOVA:

=)




AMGETe TV KaTGoTaon Asitoupyiag oTnv Kkardora-

on On.

A6 1NV opada evrohv flow
blocks emA£§re 1O PITAOK
Wait Block ka1 TommoBerrjoTe
T0 OTNV TIEPIOXN) TTPOYPap-
panopou.

1o Wait Block 10 popmér
nepipével va oupBei éva ye-
YOVOG TIpIV TIPOXWPNOE! PE
NV EKTEAETN TWV ETTOPEVWV
block (evToAwv).

' Ouada evroAwv

L/ flow blocks




EmA£gre Compare kai oTn cuvéxeia Distance Centimeters.

il @ «~ Distance Centimeters
= Distance Inches
@ (- Presence/Listen

STV TMAPAUETPO TNG amméoTacng TrAn-
krpoloynoTe Tnv Tiur S0.

EmA£ETe T B0pa £10650u Tou EV3 100~
BAou pe TNV oToia cuvdioare, TIPOn-
YOUREVIWDG, TOV aioBNTAPAa UTTEPHXWV.

Tov qoBNTApa UTTEPRXWY TOV EXETE
ouvdéoer ye Tnv BUpa sicddou 1 TOU
EV3 1o0BAou. OTroTe, emMAEETE TN BUpa
€10650u 1.

EmBeBaitote 6T © TUTOS CUYKPIONS
sivan <

AuTd onuaivel 611 TO POUTIOT TTEPIPEVE!
(Sev TTpOXWPEG OTNV EKTEAECN TWV ETTO-
HEVWV EVIOAWV) pEXP! o aioBnrripag

UTTEPIAXWY VA EVTOTTIOE! AVTIKEIUEVO OE

améoraon uIkpdTEPN Twv 50 exarto-

OTWV.



TomroBetioTE TO PTTAOK Move Steering otnv Trepioxr] TTpoypappanopo’ Omws eaiveral o
Mapakdrw eikoéva:

Q-) On for Seconds

To popméT Ba exTeAéoel TRV TTapamdvw evioAr] (Move Steering ptTAok oTnv kardoTtaon Off) pué-
Aig 0 aloBnTrpag uTTEpAXWY EVIOTTIOE! avTIKEIPEVO OE aTéaTacTn PIKPOTEPN TWV 50 EKATOOTWV

H evroAr) auTr) oTapatdel va TTEPIOTPEPE TOUG KIVATAPES KAl £T01 TO POUTIOT OTAMATAE! TTPIv

XTUTIIOE!I TO QVTIKEIYEVO.




