Como contingéncia para o problema da utilizacdo de dois sensores ao mesmo tempo em alguns
mBots na atividade do Vira e Para na ligao 02 do MK3, criamos outros programas que abordam os
mesmos tdpicos, mas sem utilizar os dois sensores ao mesmo tempo, que é a causa do problema.

O cdédigo que atualmente apresenta problemas em alguns mBots é o seguinte:

Quando clicar em

repita para sempre
defina [GEENEERES com | sensor ulirassom (de proximidade) na porta [EJED
defina (=0 com | sensor de luminosidade da placa (on board)

?) se (15
faca altere o sentido e velocidade dos motores
esquerdo: gire para [[EERS com poténcia {0 a 255)
direito: gire para [0k com poténcia (0 a 255)
aguarde {5 segundos
L —

Sendo com poténda [E& (0 a 255)

Este cédigo utiliza o sensor de proximidade para detectar se existe um obstaculo a frente e desvia.
Quando o mBot chega em um ambiente mais escuro ele para.

Utilizando somente o sensor de proximidade é possivel fazer com que o mBot desvie do primeiro
obstaculo e quando ele encontra um segundo obstaculo ele para.

O nome do gabarito é [G] - MK3L02A02_ViraPara_b405c20_V2:

Quando clicar em
b3t IR distancia 5]
fagca defina com | sensor ultrassom (de proximidade) na porta (3 ~ |
com poténcia {23 (0 a 255)

altere o sentido e velocidade dos motores

esquerdo: gire para [[EEES com poténcia [E&]) (0 a 255)

direito: gire para com poténcia {0 a 255)

aguarde [} segundos

defina com | sensor ulirassom (de proximidade) na porta

repita EI-IED dista 15

faca defina com | sensor ultrassom (de proximidade) na porta ER)
com poténcia €23 (0 a 255)

E possivel também, utilizando somente o sensor de proximidade fazer um programa para o mBot
ficar desviando dos obstaculos até pausar o programa.

O nome do gabarito é [G] - MK3L02A02_Vira_b405c20:



Quando clicar em

repita para sempre
defina [CEELEEIES com | sensor ulirassom (de proximidade) na porta EXED

- (15
faca altere o sentido e velocidade dos motores

esquerdo: gire para [0 com poténcia [EE) (0 a 255)
direfto: gire para [z &8 COm poténcia (0 a 255)

:guade ') segundos

sendo com poténcia E5) (0 a 255)

Por ultimo, utilizando somente o sensor de luminosidade podemos fazer com que o mBot pare
quando encontre um local mais escuro.

O nome do gabarito é [G] - MK3L02A02_Para_b405c20:

Quando clicar em

repita para sempre
defina =38 com sensof de luminesidade da placa (on board)

Sendo com poténdia [E5) (D a 255)
L -

O mesmo problema ocorre ao se tentar utilizar o cédigo de Para e Buzina. Que é o cddigo a seguir:

| Quando clicar em
repita para sempre
defina com | sensor ultrassom (de proximidade) na porta
defina =358 com sensor de luminosidade da placa (on board)

R - - (600
faca dnmeahuana

sendo com poténcia (D a 255)

De forma analoga ao caso anterior, podemos desmembrar essa atividade em outras duas, que
utilizam os sensores de forma distinta, mas tocam a buzina quando uma determinada condicdo é
atingida, ficando da seguinte forma:

O mBot vai andar pra frente, ao entrar em um ambiente mais escuro, vai tocar a buzina e parar.

O nome do gabarito é [G] - MK3L02A02_ParaBuzina_b405c20_Luz:



# Quando clicar em

repita para sempre
defina (=38 com sensor de luminosidade da placa (on board)

se |

faca tﬁme a buzina
pare

sendo com poténdia [[£) (0 a 255)

O mBot vai pra frente até encontrar um obstaculo. Quando o obstaculo é detectado ele toca a
buzina e para.

O cddigo do gabarito é [G] - MK3L02A02_ParaBuzina_b405c20_Proximidade:

71 Quando clicar em
repita para sempre
defina Com sensor ulirassom (de proximidade) na porta

* ) T & 6

faca tﬁme a buzina
pare

sendio com poténcia &) (0 a 255)

Lembrando que essa solucdo é temporaria, estamos cientes das limita¢cGes de alguns mBots para
esta pratica e estamos trabalhando para resolvé-las o mais rapido possivel.

Equipe Mind Makers



