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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!

. Kisérletezzetek! Irjatok egyszer(i programot a robotra, amely a kdvetkezét eredményezi:

« 2 Touch sensorral el6re, hatra megy

« 2 Touch sensorral jobbra, balra iven kanyarodik

« ha mindet félengeditek, a robot megall.

« Az IR Photoreflectorok eltakarasakor helyben forog jobbra illetve balra 1 masodpercig

« Szereljétek fel 2 LED-del a robotot! El6re menetben mindketté vilagitson, hatramenetben
egyik se, kanyarodaskor, forgaskor a fordulas iranyanak megfelel6 vilagitson!
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Robotist (felsé tagozat)
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