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&’ I Description : mesurer la distance qui sépare le capteur d’un obstacle. I
[ Caractéristiques : plage de mesure : 3 a 400 cm. I
|
| Instruction de base : |
| |
| 8% distance mesurée par le capteur ultrasons du port 3 ® (cm) |
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[ Afficher dans la scéne la Faire avancer le mBot puis Faire avancer le mBot, le faire [
Ll I distance mesurée par le capteur. || immobiliser lorsqu’il est a moins | changer de direction alternative- I
O | de 10 cm d’un obstacle. ment & gauche ou a droite a |
=] I'approche d’un obstacle.
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