PREMIERS DEPLACEMENTS DU MBOT2
AVEC LE LOGICIEL MBLOCKS

\ “““‘ - ( @ L’idée est d’optimiser le

fonctionnement suivant.

Algorigramme souhaité

»
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>
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1er exemple possible Bouton A ?

OB lorsque le bouton A v estpressé

&% avancer v @ cm *  jusqu'a la fin Avancer de 20 cm
1

&% avancer v @ cm v jusqu'a la fin Avancer de 20 cm

&% tourner 3 droite @ ®jusqu'a la fin . R
Tourner a droite de 90

&% avancer v @ cm *  jusqu'a la fin I
Avancer de 20 cm

¢
Q BOUTON A

@ Afin de simplifier le programme, il est possible d'utiliser des boucles comme dans cet exemple :

8 OB lorsque le bouton A v estpressé
OB lorsque le bouton A v estpressé q i
&% avancer @ .m* jusqu'ala fin

v . . &0 avancer v @ cm v jusqu'a la fin
& avancerv \ 4 cmw jusqu'ala fin

& tourner & ' uite @ jusqu'a la fin

&0 tourner & droite v @ ®jusqu'a la fin

&% avancer @ cm ®  jusqu'a la fin . =
& avancerw @ cm w  jusqu'a la fin

\_
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suivant :

& Connecter

Ne pas oublier
d’activer le drapeau
vert !

SRR AL NN

lorsque vous cliquez sur
pour toujours

) @B bouton A v pressé?

répéter o

&% avancerw @ cm *  jusqu'ala fin

squ'a la fin

&% tourner 3 droite v @ °j

avancer v @ cm w  jusqu'a la fin

Ou trouver les blocs d’instructions ?

Librairie Evénement
-1

. lorsque vous cliquez sur

2 - Détectior

Evenemel de
quand la touche espace v est pressée

O B
Contréle OB lorsque CyberPi démarre

Détectior

\_

Cependant pour programmer I'algorigramme souhaité il est préférable d'’utiliser le type de programmation

1

|

En direct

& Connecter

&2 Déconnecter

B lorsque CyberPi démarre
pour toujours
Aw

si @B bouton pressé?

&2 tourner & droite w @ °®jusqu'a la fin

&% avancer v @ cm *  jusqu'a la fin

Librairie Détection

OB joystick milieu appuyé w 2

milieu appuyé »

@B nombre de mouvement du joystick

@B réinitialiser le nombre de mouvement du joystick milieu appuyé w

@B bouton A% pres
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