Parte 6 Aspectos basicos

Detener en una linea
Para este capitulo vamos a montar el sensor de color hacia abajo.







25cm/10in.

Este es el resultado:




Este es el cédigo:
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Al funcionar solo el motor conectado en el puerto Cy el motor conectado en el Puerto B no se
mueve, lo que conseguimos que nuestro robot realice una rotacién sobre la rueda conectada al
puerto B, en ese momento el programa espera que le detector de color compare la intensidad

de luz reflejada que sea menor de 50, cuando esto sucede el robot se detiene.

Este es el resultado:




