Oppgave 3.2 — Ultralydsensor og litt regning
| denne oppgaven skal vi programmere roboten slik at den gjennom a bruke ultralydsensor stopper
en gitt avstand fra et objekt, rygger tilbake en ny avstand, og tilslutt stopper og kjgrer tilbake til start.

1. Konstruere et feste til Ultralydsensoren slik at den ikke star veien for andre deler pa roboten.
Du finner alternativ plassering i instruksjonsboken.

2. Koble til Ultralydsensoren til EV3 roboten ved hjelp av en kabel. Kabelen skal kobles til en av
portene merket med 1-4.

3. Roboten skal kjgre framover.
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4. Nar den kommer til linjen, skal den W‘ 6 )
stoppe. Det er «Ultralydsensoren» (& Kossknapper >
som skal fortelle nar roboten skal Fargesensor >
stoppe. Gyrosensor >
@@ Infrarod sensor  »
@ Motorrotasjon >

5. Na skal den spille av en lyd, gjerne
E)'- Temperatursensor »

en fanfare.

@ Timer >
Trykksensor >
6. l?eretter skal den r\(gge 10cm GO Utralydsensor > @ sammenlion » T
t!lbak.e og stoppe pa nytt. Avstanden M Energimsler ' @ Endre 3 _e»m
til objektet skal endres med 10 cm. NXT lydsensor  » N
Igjen er det «Ultralydsensoren» som @ veldinger »

skal fortelle nar roboten skal stoppe. [J

7. Roboten skal sa snu 180 grader.
8. Tilslutt skal den kjgre tilbake til startpunktet for programmet.

9. Fgrste delen av et ferdig program kan se slik ut:
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