Capitulo 4 (Cubrir la distancia)

iConstruye un rinoceronte!
Estd construccion tiene dos partes:

e Elcuerpo del rinoceronte.
e La cabeza del rinoceronte.
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Cabeza del
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Codificacion

P cuando seiinicia el programa

@ fjar B+A » CcomO Motores en Movimiento

@ fijar velocidad de movimiento al () %
@ mover T = m;nem riaciones

Si este bloque no se pone funciona igual.

Cuando se inicia el programa.

Sincronizamos los motores conectados en los puertos A + B.
Con una potencia del 50%.

Mover hacia adelante durante 10 rotaciones.

Parar motores.

@ fijar velocidad de movimiento al () %

B) ovveer mover CEXEZD

esperar hasta que E Cw ise presione ~ 7

Este cddigo usa el sensor de presidn para detener a nuestro robot.
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En este caso el bloque esperar espera a que el sensor de presidon se presione para que
continue con el siguiente bloque, en este caso parar movimiento.

Te adjunto un video de lo que tiene que hacer nuestro rinoceronte, el cédigo te lo pondré en la
siguiente pdgina para que primero tu lo intentes, con los conocimientos que has adquirido.
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@ fjar B+A » COMO MOLOres en movimiento

@ fijar velocidad de movimiento al () %

@ empezar a mover IR =

® A » parar motor
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