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אתגר 1: רשמו תוכנית שעוקבת אחרי קו
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האם זה היה החלק הקשה של האתגר?

נסו זאת על קוים שיש להם פיתולים שונים. באיזה סוג של קו זה עבד הכי טוב?

אתגר 2:
1. כתבו תוכנית שעוקבת אחרי קו ועוצרת כאשר אתם לוחצים על חיישן המגע

מה עליכם לשנות במעקב מאתגר 1?

2. כתבו תוכנית שעוקבת אחרי קו ועוצרת אחרי מרחק מסוים

מה עליכם לשנות במעקב מאתגר 1?
(רמז: בכדי לסיים את האתגר, עליכם לדעת כמה הגלגלים שלכם הסתובבו. בשביל זה יש חיישן סיבוב שבנוי מראש במנועים)



חידון

1) אחרי חלק של הקו הרובוט עוקב ? אמצע או קצה?


2) למה צריך את בלוק ה-SWITCH בשביל המעקב?


3) למה אתם צריכים לולאה בשביל המעקב?
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Controlling the EV3 Motors 



 
• Instructing the robot to move and turn is accomplished by the Large Motors which rotate 



in a predetermined direction where positive amount of power (e.g. 75), will cause a 
clockwise rotation and negative power (e.g., -45) will cause a counter-clockwise 
rotation. 



 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
NOTE: the same concept applies the medium motor. 
 
 
• All examples used  in this document assume the robot  



configuration and motor is mounted as shown. 



 



B - Motor 



C - Motor 



Positive Power (+60) 



Negative Power (-60) 
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