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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!

« A robototok az asztalra vagy foldre ragasztott fekete foltokat keresse és jelezze!
« Egy Touch sensor lenyomasara kezdje el a m(ikodését!
« El6szor véletlen ideig forogjon egy helyben, majd induljon el elére (amerre éppen all)!

« Ha utkozben ,aknat” talal, alljon meg, és hanggal és fénnyel jelezze! Szamolja, hogy hanyadik
aknanal tart! Ezutan guruljon tovabb!

« Oldjatok meg, hogy barmikor be lehessen avatkozni, és meg lehessen allitani a robotot!

+ A keresést addig folytassa, amig meg nem talal 5 aknat!
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Robotist (felsd tagozat)

4. MINTAPROGRAM
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