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Fiche-mémoire ASEBA VPL pour Thymio N°1
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Défi 2 : Thymio doit s’arrêter sans utiliser la touche rouge.
· Faire avancer Thymio.
· Montrer les deux évènements : 
[image: ][bookmark: _GoBack]Thymio réagit quand on tape dans les mains.
Thymio réagit quand on tape dessus.


Programmer Thymio pour qu’il avance et qu’il s’arrête de l’une ou l’autre façon.
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Défi 3 : Contourner un obstacle 
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¢ esec oucpucs
call sound_sysvem(-1)

call leds sop(0,0,0)

211 leds bovoom.lefe(0,0,0)
all leds bovcom right(,0,0)
call leds cizele(s,0,0,0,0,0,0,0)

cnevent buttons
motor.left.azget = 0
motor.right.tazget
emic paiz_run 0
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% esec oucpucs

call sound system(-1)

call leds.cop(0,0,0)

a1l leds botcom.1e£:(0,0,0)

call leds botcom right(0,0,0)

call leds cizele(0,0,0,0,0,0,0,0)

cnevent buttons
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end
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¢ esec oucpucs
call sound system(-1)

call leds.cop(0,0,0)

a1l leds botcom.1e£:(0,0,0)
call leds botcom right(0,0,0)
call leds cizele(0,0,0,0,0,0,0,0)

onevens prox
when prox horizental(l]
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motor lefc_targes = 450
motor _right targes = -50
emic paiz_run 0
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= 2000 @

end

when prox horizental(o]

1000 and prox.horizontall2]
motor lefc_targes = 250
motor_right.target
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end

cnevent tap
motor lefc targes = 0
motor _right targes = 0

emic paiz_run 2
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