Forgdmozgas
Korhinta

1. Perifériak
- Allitsdtok be az alabbiakat a Port settings menipont alatt!

+ A Run-Test On zemmddban figyeljétek meg, milyen értéket
mutatnak!
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Detects contact with an
object

Controls
the robot

2.PROGRAMELEMEK

Mi a szerepe az itt lathaté programelemeknek?

T o o= -

3.0LDJATOK MEG AZ ALABBI FELADATOKAT!

- Epitsetek korhintat!

+ Programozzatok meg a kérhintat igy, hogy a Touch sensor lenyomasara forogni kezdjen! A
kérhinta csak addig forogjon, ameddig a Touch sensort lenyomva tartjatok

« Egészitsétek ki a korhintat tovabbi nyomégombokkal — mindhdromhoz kiilonb6zd forgasi
sebesség tartozzon!

+ IR Photoreflector segitségével készitsetek biztonsagi ledllitd berendezést a kérhintahoz!
+ Legyetek kreativak, egészitsétek ki sajat ctleteitekkel a kdrhinta programjat!

+ Egy lehetséges programjat a kdvetkezd oldalon lathatjatok.
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4. MINTAPROGRAM

Start program
forever
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Fogaskerekek kdzbeiktatasaval oldjatok meg, hogy a motor ne a
korhinta forgastengelye alatt legyen!
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