
Járművek 
kanyarodása

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!
• Kísérletezzetek! Írjatok egyszerű programot a robotra, amely a következőt mozgássort

eredményezi:

1. Előre megy 2 másodpercig 60-as sebességgel

2. Megáll, villog hármat

3. Jobbra kanyarodik 1,5 másodpercig

4. Ugyanennyit tolat

5. Balra forog a tengelye körül 3 másodpercig

6. Megáll
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4. MINTAPROGRAM 5. ROBOTRALLY!

• Ragasszatok az asztalra fekete

szigetelőszalagból egy pályát,

útvonalat, és azon vezessétek végig

minél pontosabban a robotot! A pálya

tartalmazzon egyenes szakaszokat,

hegyes, tompa és derékszögű

kanyarokat, különböző görbületű íves

pályarészeket! Milyen módosításokat

kell a programotokon végrehajtani

ahhoz, hogy a lehető legpontosabban

követni tudjátok a pályát?

• Írjatok olyan programot, amely

segítségével automatikusan végighalad

a robot a pályán! Kié lesz a

legpontosabb?
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