

Programmazione base:


Variabile 1:


Variabile 2:




Programmazione base:


Variabile 1:


Variabile 2:




Programmazione base:



Coreografia 1:

Coreografia 2:

Legenda:




· Indietro

· Sentire il contatto con l’ostacolo

· Avanti

· Rilevare la presenza di un ostacolo mediante rilevatore delle distanze

· Loop (Ripeti)



I quattro robots in cerchio seguono questa programmazione:

Il robot centrale segue questa programmazione:


Sistemazione di partenza:



I cinque robots in cerchio seguono questa programmazione:


Sistemazione di partenza:
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= CONTATTO CON IL MURO





= OMINI DA NON ABBATTERE











= ROBOT CON SENSORE TATTILE         
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STOP








