Projet : Mission
Étape #1

Avancer

1. Mesurer la distance à parcourir en ligne droite;

2. Trouver la circonférence de la roue soit  par la formule ou par manipulation;
3. Diviser la distance par la circonférence de la roue égale le nombre de rotations;

4. Faire avancer le robot en entrant le nombre de rotation et le faire freiner (voir programmation);

5. Référence : camp d’entraînement 03 (avancer).

Étape # 2

Tourner

      1.   Faire tourner le robot de 90 degrés vers la droite;

      2.   Référence : camp d’entraînement 07 (pivoter).
Étape # 3

Capteur lumineux

1. Avancer jusqu’au faisceau lumineux afin que celui-ci soit détecté et provoque une      action d’arrêt;

2. Référence : camp d’entraînement 16 (exemple de détection).

Étape # 4

Tourner

      1.   Faire tourner le robot de 90 degrés vers la gauche;

      2.   Référence : camp d’entraînement 07 (pivoter).

Étape # 5
Capteur d’ultrason

1. Faire avancer le robot à 30cm de la porte;
2. Référence : camp d’entraînement 14 (détecter la distance).

Étape # 6

Émettre un son
1. Faire dire « good job » au robot;

2. Référence : camp d’entraînement 01 (jouer un son).

Étape #7

Tourner

1. Fais tourner ton robot de 180 degrés;
2. Référence : camp d’entraînement 07 (pivoter).

Mission complétée
