Sile programme
démarre ...

Si le robot recoit
un choc ...
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Le(s) capteur(s) est (sont)
configuré(s)

en blanc
si le capteur détecte
une surface réfléchissante
(obstacle) ...

en noir
si le capteur ne
détecte PAS de surface
réfléchissante
(noir / vide) ...

en gris
le capteur est inactif

Choix de blocs de programmation VPL 3
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Sil'on touche Si le robot est

un des tourné sur
boutons ... un coté ...
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Sile robot

est retourné ...

Le(s) capteur(s) est (sont)
configuré(s)

en blanc
si le capteur détecte
une surface réfléchissante
(obstacle) ...

en noir
si le capteur ne
détecte PAS de surface
réfléchissante
(noir / vide) ...

en gris
le capteur est inactif
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Alors le robot se déplace selon
la vitesse définie
pour chacune de ses roues
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Alors le robot
se déplace selon
une direction
ou
s'arréte
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Alors le robot affiche
la couleur spécifiée
en haut

Actions

“alors ... "

Alors le robot affiche
la couleur spécifiée
en bas

o

Alors le robot
joue une mélodie
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