ROBOTER
KITT

Starkster und
wendigster Rohoter
seiner Zeit
FuBballturnier

an der HSHL

Campus Lippstadt, 13.1-E02-180

Maik Spinnrath und Franziska Troja

EIGENSCHAFTEN UNSERES
ROBOTER

Kompasssensor
Tastsensor x2
Infrarotsensor

AUSSTATTUNG

IC- Bus

Schuss- und Greifarm
Aussichtsplattiorm
Hinderniserkennung

1Kabel mit je 6 Adern

Ubersetzung fiir schnelle Schiisse
Ausweichmechanik um Festfahren
Zu vermeiden

MOTOREN

3 Servomotoren

- Iwei Fahrmotoren (unabhéngig
voneinander]

- Motor fiir Fang und Schuss

Mit eingebautem Drehsensor

PROGRAMMIERUNG
NXC [(Not eXactly C)
Auf Bricx Command Center




