Tache 1 - Détecter un obstacle

lorsque vous cliquez sur

pour toujours

sl 20 distance mesurée par le capteur ultrasons du port 3 * (cm) < @ alors

&2 LED tout v affiche la couleur
sinon

&% LED tout v affiche la couleur (




Tache 2 - Faire du mouvement
selon Détection

lorsque vous cliquez sur

pour toujours

si «&% distance mesurée par le capteur ultrasons du port 3 (cm) < @ alors

LED tout v affiche la couleur (

o stopper le mouvement

tourner a droite * a @ % de puissance

LED tout v affiche la couleur

avancer ¢ a @ % de puissance




Tdache 3 - Adapter pour le back-to-back
Obstacles

lorsque vous cliquez sur

pour toujours
si 2 distance mesurée par le capteur ultrasonsdu port 3 * (cm) < @ alors
e LED tout » affiche laco
repeter jusqu'a . pas &% distance mesurée par le capteur ultrasons du port 3+ (cm) < @

&% stopper le mouvement

&0 tourner a droite v a @ % de puissance

sinon

&% LED tout v affiche I

&2 avancer v "a@




