
A két bors ökröcske  
fényvezérelt robot
1. Perifériák
• Állítsátok be az alábbiakat a Port settings

menüpont alatt!

• A Run-Test On üzemmódban figyeljétek meg,

milyen értéket mutatnak!

2.PROGRAMELEMEK 
Mi a szerepe az itt látható programelemeknek?

3.OLDJÁTOK MEG AZ ALÁBBI FELADATOKAT!

• Építsétek meg úgy a robotot, hogy a szekér platójába épített Light sensor érzékelhesse a rá 
helyezett tököt, az ökröcskék lábánál elhelyezett IR Photoreflector tudja figyelni a szabad utat! 
A robot építésekor mindenképpen biztosítsátok azt, hogy oldalról ne érhesse fény az érzékelő 
felületét!

• Programozzátok meg a robototokat úgy, hogy ha a tököt ráhelyezitek a kocsira, akkor 
világítson, induljon el, és egészen addig menjen előre nyomkövető üzemmódban, amíg el nem 
jut a falig. Ekkor álljon meg, villogjon, borítsa le a tököt, csukja vissza a platóját, és tolasson 
vissza 5 másodpercig!

• Egy lehetséges programját a lap másik oldalán megtaláljátok!

• Szereljétek fel az ökrös kocsit nyomógombos irányítópanellel!

• Legyetek kreatívak, és saját ötleteitekkel bővítsétek a két bors ökröcske programját!
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4. MINTAPROGRAM 5. ÉPÍTÉSI ÖTLETEK
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