Lego-Ballboy
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Der Roboter der die Ordnung beherrscht 4‘"- -
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Die Idee

Unser Roboter soll aufriumen. Er kbnnte zum
Beispiel helfen, schneller aufzurdumen oder
aufraumen, wahrend wir in der Schule sind. Er
konnte auch Leuten helfen, die im Rollstuhl
sitzen.

Wir haben ihn ,Ballboy” genannt, weil er Bélle
einsammeln soll. Damit er wirklich eine Hilfe ist,
muss er sich er sich in “allen* Gebieten
zurechtfinden.
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Der Roboter

Ballboy sucht mit dem Ultraschallsensor (1) den
Ball.

Wenn er keinen Ball findet, fahrt er bis zur
schwarzen Linie, dreht an der Linie, und sucht
weiter.

Wenn er einen Ball gefunden hat, greift er zu und
sucht mithilfe des Lichtsensors die schwarze Linie.
Sobald er die schwarze Linie gefunden hat, fahrt er
auf ihr entlang, bis er mit Ultraschallsensor (2) den
Mast neben dem Depot erkennt. Er fahrt auf die
Rampe und wirft den Ball in die darunter stehende
Kiste.

Das alles passiert in einer Endlosschleife.
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