
 ACTIVITÉ-4-   
  Avancer-S'arrêter-Reculer-Tourner à DROITE-Tourner à GAUCHE-Pivoter sur place

4.1 -Prg initial de gestion des deux moteurs :

 => https://makecode.microbit.org/04241-55016-11030-54686
(attention le réglage des % des moteurs

est à adapter à chaque robot pour AVANCER en LIGNE DROITE)

4.2 -A vous d'adapter le programme pour chacune des fonctions ?
  (421-Arrêter / 422-Reculer / 423-Tourner à DROITE / 423-Tourner à GAUCHE / 424-Pivoter sur place)

Nom de fichier :
microbit-KitroBot-prg_de_DEPART

41-AVANCER.hex

Nom de fichier :
AVANCER-PIVOTER.hex
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https://makecode.microbit.org/04241-55016-11030-54686


modèle n°2 (avec sous-programmes)
 

 =>  https://makecode.microbit.org/91701-26988-29774-04411  

4.3 -Adaptation du programme pour tracer un carré :

modèle n°1  
 

 =>   https://makecode.microbit.org/07133-23648-79224-04001     
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  Comment conjuguer le déplacement 
                                          avec la détection d’obtacle ?

  Comment conjuguer le déplacement 
                                          avec la détection d’obtacle ?
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