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Alle Aufgaben = Maximale Punkizahl




Hell = Umgebungslicht an Dunkel = Umgebungslicht aus

Abstand zum Boden
Schwarz Kante Weil3 Schwarz Kante Weil3
1,0 LE normal 29 ] 30
rot 33 ] 33
grin 34 ] 35
blau 35 ] 36
normal 39 33
rot 43 43
grin 45 45
blau 45 45
normal 16 16
rot 18 ] 18
grin 20 ] 19
blau 20 ] 20
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Diese * Nur das Grund-Set  * Punktzahl mehrfach * Kompakter Bot mit ¢ Linienfolger P
Saison und ein Technik-Set gesteigert bis Wechselsystem * Wiederverwertung

* Digital nachgebaut, maximal erreicht * Modulare, robuste von Code
bevor Bauteile * 94% stabil Werkzeuge * Effektives
zerlegt wurden * Strenge * Optimale Position Bestimmen von

Qualitatskontrolle Farbsensor bestimmt Parametern

Ndchste
Saison 2 Farbsensoren kombinieren, aber mehr als eine oder Pybricks

Sponsor finden, der ¢ Mehr Aufgaben * Werkzeuge, die * Wechsel zu Phython

bezahlt nur, wenn die Aufgabe |6sen. * Alles in ein
* Zahnrader und Stabilitat nicht * Werkzeuge ohne Programm
andere Technik- dabei leidet Motor * Linienfolger mit D

Teile bekommen und |
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