Arbeitsblatt 1- Linienfolger

Nachdem du jetzt weildt, wie dein Lego Roboter
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funktioniert sollst du jetzt den Roboter eine
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Du benétigst hierfiir den Roboter selber, auf Lichtsensor
welchem der Lichtsensor angebracht sein sollte. Achte hier darauf, dass der Sensor nicht zu

weit weg vom Boden ist. Maximal 1 Zentimeter sind der Richtwert.

Beim Programmieren sind dir keine Grenzen gesetzt.

Im Folgenden ist ein Programmierbeispiel, an dem du dich orientieren kannst. ACHTUNG: Das
Programm ist absichtlich mit der dlteren Version der Software geschrieben. I|hr misst also

Uberlegen, wie ihr das in eurer Software umsetzen kénnt.
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Wenn erkannte Farbe=schwarz,
Wenn erkannte Farbe=weiR, drehe fahre solange geradeaus bis

solange rechts bis erkannte Farbe erkannte Farbe ungleich schwarz
ungleich weil}
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Ihr misst euch aber nicht an dieses Programm halten, probiert und testet einfach aus!



