Akadalykeruld
robot

1. Perifériak
- Allitsdtok be az aldbbiakat a Port settings
mendpont alatt!

+ A Run-Test On Uzemmoddban figyeljétek meg,
milyen értéket mutatnak!
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2. PROGRAMELEMEK

Mi a szerepe az itt lathaté programelemeknek?
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3.0LDJATOK MEG AZ ALABBI FELADATOKAT!

+ Programozzatok meg a robototokat Ggy, hogy a Touch sensor segitségével tudjatok a jarmdvet
elinditani! A robotok egészen addig mozogjanak el6re, amig IR Photoreflectoruk akadaly
kozelségét nem érzékeli!

+ Amikor a robot az akadalyhoz kozel ér, kerilje ki, majd haladjon tovabb egyenesen!

+ Fejlesszétek tovabb a robototokat! Az akadaly megtalalasat fény- vagy hangjelzéssel jelezze!
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Robotist (felsd tagozat)
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