Projekt 10: TocCenie, tlieskanie, kompas

Z.adanie

* robot pocita tlesknutia

* pocet tlesknuti=pocet otdCok

* robot zastane rovnako otoceny ako pri spusteni programu (pritom vyuziva kompasovy senzor)
* tlieskat’ je mozné aj pri ¢innosti robota

* program sa da pouzit’ na réznych robotov s réoznymi kolesami

Didakticky ciel’

* pouzit premenné na konkrétnom priklade

* pouzit porovnavaci blok na vypocet logickej podmienky opakovania cyklu
* pochopit ¢innost’ zvukového senzora

* pochopit’ ¢innost’ kompasového senzora

* vytvorit podmienku na testovanie nespojito sa meniacej cyklickej veli¢iny

Odporucania
* na Citanie z kompasového senzora mdzete pouzit’ ultrazvukovy blok, tidaj sa meni po 2°

* na porovnanie s hodnotou kompasu treba pouzit’ nejaky interval, nie len jednu hodnotu, pretoze
robot sa otaca privel'mi rychlo a kompas neprechadza plynule cez vSetky mozné hodnoty —
vyrieSit’ to moZete napr. pomocou vypoctového bloku s absolutnou hodnotou

Prilohy

* Program (rotation.rbt)

* Videozaznam (rotation.mp4)

RieSenie
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