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Activités a réaliser en Tlot:

Temps alloué : 55 minutes

Probléeme a résoudre : Dans le cadre du cours de technologie, vous allez découvrir un robot de pilotage autonome.
Il permet au robot de detecter un obstacle,

Capteur a ultrason de mesurer la distance entre lui et I'objet devant lui.
Il est branché sur le port 3

distance mesurée par le capteur ultrasons du

A - Le robot ultra-sons - mode virtuel VREP : réaliser le programme ci-dessous :
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B - Le robot ultra-sons - comment éviter un obstacle ?

Notre robot doit éviter les 2 piétons - les 2 piétons sont a une distance de 40 cms - Voir la vidéo de démonstration

40 cmy

Programme a réaliser :

mBot - générer le code
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