Sledovani ¢erné cary

cik cak algoritmus

kdyz vidi ¢ernou, jeden motor se zastavi, druhy se spusti a naopak
s robotem otestovat hodnoty svételné hranice

Cerna 35-42

Bila 78-82

Nutno zkalibrovat pfimo v robotu: esc na my files

Sipkama na view

Tam senzory — najdu reflected light

Potvrdim port 3 a méfim hodnoty
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JetSensorLight (IN_3);
int Hranice=55;//hodnota svét. rozhrani
while (true)
{
if (3EN30E_3<Hranice)
{
JAvidi fernou
Off (OUT_E):
OnFwd (OUT_C,50)

else
{
J/vidi bilou
Off (OUT_C)
CnFwd (OUT_E,50) ;

}
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task main()

{

//sledovani cerné Cary

SetSensorLight(IN_3);
int Hranice=55;//hodnota svét. rozhrani
while(true)
{
if (SENSOR_3<Hranice)
{
//vidi éernou
Off(OUT_B);
OnFwd(OUT_C,50);
}
else
{
//vidi bilou
Off(OUT_C);

OnFwd(OUT_B,50);



