vExra Atividade

Deteccao de cores

Use o sensor optico para viajar de cubo em cubo!

Passo a passo

1. Construa o BaseBot e conecte um sensor 6ptico a
placa frontal. Abra o VEXcode 1Q e certifique-se de
configurar o sensor 6ptico. Configure o campo

usando pinos de conector para prender 3 cubos ‘

azuis aos blocos.
2. Crie o coédigo mostrado na imagem a direita. Baixe

turn left v for @ degrees P

drive forward =

3. Adicione blocos adicionais para navegar para 0s
proximos dois cubos.

'SUBINDO DE NIVEL' Dicas profissionais
e Misture! - Prenda cubos de cores e O sensor 6ptico usa luz para detectar
diferentes nas pegas. Como isso afetara cores. Use o bloco [Definir luz 6ptica]
o codigo? para aumentar o brilho do LED para

uma deteccdo de cores mais precisa.

set Optical3 » light power to @ %
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