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OPDRACHTEN


2. 	De tweede sensor is de tastsensor. De tastsensor reageert op druk en ziet er als


volgt uit:


�





Deze sensor wordt veel gebruikt om de robot te laten stoppen.


Het icoontje dat je gaat gebruiken ziet er in het programma als volgt uit:





�





Zoals je ziet is bij dit icoontje geen zandlopertje te zien. Dat komt omdat dit


icoontje gebruikt wordt voor het herhalen van een opdracht.


Laat de robot achteruit rijden tegen een muur, een voet of een meubel, en


a. Laat de robot daarna stoppen.


b. Laat de robot daarna vooruit rijden.





3. 	De tastsensor kun je ook gebruiken om een programma te starten, net zoals je dat 


bij de geluidssensor hebt gedaan.


Laat je robot beginnen met achteruit bewegen op het moment dat je een balletje


tegen de tastsensor rolt. Je robot moet weer stoppen op het moment dat hij aan de


achterkant ergens anders tegenaan rijdt.
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5. 	De vierde sensor is de lichtsensor. De sensor kan het verschil zien tussen licht en


donker. Deze sensor ziet er als volgt uit:





�





Het icoontje dat je gaat gebruiken ziet er als volgt uit:


�





Bekijk in de LEGO Educator het filmpje van uitdaging 17. Laat je robot een rechte zwarte lijn volgen. De robot stopt niet als hij geen zwarte lijn meer “ziet”. Als je de robot wil laten stoppen, nadat hij de lijn heeft gevolgd pak je de robot op en druk je lang op het onderste knopje op de robot.





6. 	Kies zelf minstens twee sensoren uit die je wilt gebruiken.


a. Schrijf op je werkblad wat je de robot wil laten doen.


b. Programmeer de robot en voer het programma uit.


c. Beschrijf op je werkblad hoe de robot reageerde.





Goed zo!





Je weet nu hoe je de robot met sensoren op de omgeving kan laten reageren. Je 


kunt gebruik maken van de volgende sensoren: - Geluidssensor


- Lichtsensor


- Tastsensor


- Ultrasonesensor


Ga nu verder met les 3. Dan ga je de kennis van les 1 en 2 samenvoegen.
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De robot kan reageren op vier sensoren. Je begint met de geluidssensor. 


Deze	sensor ziet er als volgt uit:


�





In deze opdracht ziet het icoontje voor de geluidssensor er zo uit:





�





Laat je robot beginnen met rijden als je 1 keer in je handen klapt. Je robot wacht


totdat hij geluid hoort, vandaar het zandlopertje in het icoontje. Je mag zelf kiezen hoe lang je de robot laat rijden na de klap. Je kan dit doen door het aantal


seconden, omwentelingen of graden in te stellen.





�





INLEIDING





In de vorige les heb je de robot figuren laten


rijden. Er bestaan meer manieren om je robot te


laten bewegen en stoppen. Dit kan doormiddel van


sensoren. Een sensor is een “voeler”. Je kan


sensoren vergelijken met bijvoorbeeld je ogen, je


oren en je handen. Je gaat je robot laten


reageren op geluid, op kleur en op tast. Daarnaast


laat je de robot stoppen voordat deze gaat


botsen.
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4. De derde sensor is de ultrasonesensor. Deze sensor stuurt een hoog geluid uit, dat


niet hoorbaar is. Hiermee kan de robot een afstand inschatten. Ook vleermuizen en


dolfijnen maken gebruik van ultrasoongeluid om afstanden te bepalen. De


ultrasonesensor ziet er als volgt uit:





�





Het icoontje in het programma dat je gaat gebruiken ziet er als volgt uit:





�





Laat de robot vooruitrijden totdat de afstand tot de muur 30 cm is. Houdt er wel


rekening mee dat de sensor de afstand bepaald vanaf de “ogen”.


Ontdek wat het verschil is tussen het gebruik van “ >” en “ < ”. Beschrijf op je


werkblad wat het verschil is.
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