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Opis

Robot Lego Mindstorm™ funkcionalan je robot kojilgaavlja prekaveb swielja.
Stranica kojom se upravlja jednostavna je i sadrze elemente za upravljanje robota kao i
izlazne podatke sa njegovih senzora.

Prvi pogled na stranicu otkriva sliku robota okmizetrelicama. Ovim strelicama
upravljamo robotom tako da jednostavno pritisnemo @ kojem smjeru Zelimo da robot krene.
Otvaranje i zatvaranje robotovih klijeSta oméguo je pritiskom na odgovarajuikonu.

U donjem dijelu stranice nalaze se tri ikone kajedstavljaju tri senzora koja su
koriStena. To su redom ultrazini senzor kojim robot mjeri udaljenost ispred seloen,
zvwenik koji omogutava slanje zvtnih signala i tipkalo koje sluzi kao detekcija niskapreka
kao npr. kablovi, knjige itd. Podatci od senzori&kamuju se svaki ispod svoje ikone.
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Prikazweb sutelja.



