Capitulo 2 (Evitar obstaculos con mBot2)

Como en el capitulo anterior vamos a trabajar con CyberPi, y le vamos a agregar las
extensiones:

placa de expansion para mBot2 Uliiasonic Sensor 2
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Cuando se inicia CyberPi
Fijamos el tamafio de la letra en pequefio.




Mostrar en pantalla “Presione B para empezar a evitar obstaculos” mas salto de linea.
Mostrar en pantalla “Presione A para reiniciar.
Espera hasta que se pulse el botéon B
Bucle infinito
Si distancia del sensor ultrasénico2 es mayor a 8 cm.
Avanza a 100 rpm.
Sino
Si el valor aleatorio esigual a 1
Gira a la izquierda a 50 rpm
Espera 1 segundo
Sino
Gira a la derecha a 50 rpm
Espera 1 segundo.

Al presionar el botén A
Reiniciamos CyberPi



