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* 4 1. Periferiak
- Allitsdtok be az aldbbiakat a Port settings
mendpont alatt!

+ A Run-Test On Uzemmoddban figyeljétek meg,
milyen értéket mutatnak!

Studuino Pin Assignment Board

Controls
the robot
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Control the sound to Detects the presence or absence of
make a melody an object by the reflection or infared
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2. PROGRAMELEMEK

Mi a szerepe az itt lathaté programelemeknek? ’__,_J 1o]
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IR Photoreflector A7 |walue

IKONOSBAN
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3.0LDJATOK MEG AZ ALABBI FELADATOKAT!

. Epitsetek egy marsjard robotot!
+ Prébaljatok meg olyan programot létrehozni, ami ki tud kerlIni egy akadalyt!

- Teszteljétek az IR Photoreflector nevl érzékel6t, milyen értéket mutat ha eléteszel egy
akadalyt és milyet ha elveszed!

- Epitsétek és programozzatok meg a robotot tigy, hogy ha észreveszi az akadalyt, akkor alljon
meg, majd kerilje ki!

- Ha meg van, a Buzzer érzékel6 segitségével adjatok hangot is a robotnak, hogy hangjelzést is
adjon, ha észreveszi az akadalyt!
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Robotist (also tagozat)

4. MINTAPROGRAM
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