Vuk fénykovetod
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 Ugy, hogy kdvesse a fény irdnyat: amerrdl érzékeli a fényt,
arra kanyarodva haladjon!

Vigydzzatok, a fényérzékeld vildgos teremben nem érzékeli a ra esé extra fényt, mert mar
eredetileg is sok fény éri! Ezt figyelembe kell vennetek a kalibralaskor. (A robot épitésekor
mindenképpen biztositsatok azt, hogy oldalrol ne érhesse fény az érzékeld fellletét!

Egy lehetséges programjat a lap masik oldalan megtalaljatok!

+ Egészitsétek ki a programot azzal, hogy a robot farkanak iranyaval, LED-del vagy barmi mas
maodon is mutassa az érkezd fény iranyat!

+ Alakitsatok at félénk robotta: a fény iranyatdl tavolodjon Vuk!

+ Legyetek kreativak, és sajat otleteitekkel bovitsétek Vuk programjat!
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Robotist (felsé tagozat)

4. MINTAPROGRAM

> motor powrer

: motor MZ | power

> motor M on at oW,

> motor M2 |on at ow,

Light Sensor A4 |wvalue = m

> motor M1 | power
: motor MZ | power
> motor M1 |on at ow

> motor M2

> motor M1

> motor M2
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