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Programmation du robot aspirateur

Structures conditionnelle :

a. Ouvrez le fichier « aspirateur.sb2 » et réalisez le script ci-dessous

M aspirateur ~ @

‘ ‘ quand est cligque

‘. . s'orienter 3 (ERN degrés

aller 3 x: & v:
repeter indefiniment
si BN touché ? alors

avancer de &)

.3
tourner (4 de @ degrés

avancer de §I9

X221 Y A2

Mouvel objet : '9 /‘ E*'I

=l o

meuble poussie... Mur-virtuel

Scéne
1 arriere-plan

- Créez la variable « angle » et corrigez le programme pour permettre a I'aspirateur de
parcourir toute la piece (utilisez les commandes ci-dessous).

angle ¥ |8 15 ajouter 2 ENNERA €0
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Programmation du robot aspirateur

Structures alternatives — conditions logiques

a. Complétez le script pour que le robot ait le méme comportement lorsqu'il touche le meuble

W] aspirateur ;- .

quand est clique
aller & x: @D y:
s'orienter a @} degrés

mettre m a

repeter indefiniment

’ s (LI touche ? ou  JuiENERE touche ?  alors
avancer de

3

tourner (™ de | angle degres
q SN angle ~ [10)

X 21 ¥ 72 sinon
_ . =
M | objet : O
ouvel obje - / & avancer de @

meuble poussie . Mur-virtuel

Scéne
1 arriere-plan

b. Complétez le script pour que le robot fasse une rotation a 90° lorsqu'il rentre en contact avec
le meuble mur virtuel.

M.Genco - Professeur de technologie



Programmation du robot aspirateur

Sous-programme

a. Simplifiez le programme en créant un bloc « Aspiration » (sous-programme)

M) aspirateur F .
uand est dique o
‘ 1 ! définir | Aspiration
aller 3 x: @Y y:
s'orienter 2 QM degrés si touché ? ou [IIEMHERd touché ? alors
mettre EINER & avancer de
4
& répéter indefiniment tourner (% de [ angle degrés
e |
.A5p|rat|nn ajouter 3 mm@
sinon
ﬂ avancer de €9

X2 ¥ 72

Nouvel objet : @ / &

meuble poussie. .. Mur-virtuel

Scéne
1 arriere-plan
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Programmation du robot aspirateur

Comptage

a. Complétez le script pour que le robot retourne a sa base aprés 20 contacts avec un bord.

[.] aspirateur F .
' ' guand est clique
aller 3 x: %
s'orienter 3 € degrés définir  Aspiration
WELE angle ¥ ] 15
> - e -
mettre 4 0] si touché? ou [MENMEAERY touché ? _alors
répéter indéfiniment YWY obstacle ¥ [1]
‘ si obstade > X _alors _avancer de
glisser en @) secondes a x: @) v: 'tourner(’! de’angle degrés
sinon ajouter 3 EIFION €O
' Aspiration sinon
ﬂ | avancer de €Y

X:-21 ¥y 172

Mouvel objet : ‘9 / é

meuble  poussie..  Mur-virtugl

Scéne
1 arriére-plan
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