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Bonjour !
Je suis un
robot Thymio
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L’interface du logiciel
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Evéenements
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Si l'on appuie sur Sil'on metle Si le capteur détecte ou pas
le bouton orange robot sur le dos un obstacle :

- Case noire = libre

- Case blanche = obstacle

N
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Actions
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Modifier la
direction du robot
(fleche en bleu)

Changer la
couleur du robot

Jouer de la musique

(cliquer pour

changer les notes)

N
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@
Exécuter le code sur le robot

Le robot

est-il bien
connecté ?

Démarrer

le robot

Arréter
le robot

N
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Si Fleche vers le haut

Alors
Avancer tout droit
Changer la couleur du robot
Jouer une musique

Si Robot sur le dos
Alors
Arréter le robot
Supprimer la couleur






Si Fleche vers la droite Si Fleche vers le bas
Alors Alors

Tourner a droite
Changer de couleur du robot

Reculer
Changer de couleur du robot

Si Fleche vers la gauche Si Bouton du millieu
Alors Alors
Tourner a gauche Arréter

Changer de couleur du robot

Garder la regle pour arréter le robot

Eteindre la couleur du robot






Exercice 3 : Me suivre

Utilisation du capteur :
lorsqu’il détecte un obstacle devant (main), il se dirige vers I’obstacle.

On peut ainsi diriger notre robot en utilisant ses mains.

- =~
‘ Si le carré est blanc avec des bords orange,
détecte un obstacle

Si le carré est noir,
. . détecte qu’il 'y a pas d'obstacle







But : le robot doit parcourir automatiquement un parcours en évitant les
obstacles, il doit donc avancer tout seul.

Si on détecte un obstacle, on tourne pour I’éviter (réfléchir a quel sens !).
Sinon on avance si I’espace est libre devant.

Utiliser un bouton pour commencer a avancer et pour arréter.






But : si obstacle, reculer en tournant dans le sens inverse pendant un certain

temps, puis avancer.
Il est nécessaire d’ajouter un minuteur. Quand le minuteur expire => avancer.

(option a ajouter en cliquant sur (2 en haut a droite de I'écran, puis en cochant les
icones de minuteur : Démarrer un minuteur et Evénement régulier)
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Utiliser le bouton et un état pour démarrer I’action (et pour arréter)
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Si le capteur est libre et le robot est
dans I'état activé, alors 'action se
déclenche.

Activer un état
(lumiére jaune)






