Proje 12: Toplari itekle Hedefe Ulas

Son projemiz igin ilk yapmamiz gereken PAO ve PA4 analoglarimiza sensorler yerlestirmek. Sonra map butonuna tiklayip asagidaki gérseldeki haritamizi
seciyoruz. Sonra toplarimizi siyah takip seridine rastgele koyuyoruz. Sol taraftaki kodlari yazip programimizi galistiriyoruz. Bakalim robotumuz 6niindeki
engelleri asarak sonuca ulasabilecek mi?
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5| int Ls, Rs:
6| int threshold=64;
7| int Color:
8| int collected=0;
9| void loopi)
1084
11 Ls=analog(0);
12 Rs=analog(4) ;
13 Color=analog(6)
14
15 led("0bj=%d", Color):
16
17 if {(Rs<threshold) e
188 {
19 i tr(100);
20 sleep (100)
21| }
22 else if (Ls<threshold)
238 {
24 tl(100);
& sleep (100) ;
26| }
27 else if (Rs>threshold && Ls>threshold)
286 {
29 fd(100) ;
30| }
31 if (collected==0 && Color>=170 && Color<=190)
328 {
33 keep_up():
34 i collected=1;
351 }
36 if (sw2 () ==0)
3765 {
38 keep down():;
39| } -
40 if (sw3 () ==0)
410 {
42 motor_stop(0);
43 | ¥
44|} e
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