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Sensori di prossimita

Thymio possiede 5 sensori di prossimita anteriori e 2 sensori di prossimita
posteriori che rilevano la presenza di un ostacolo quando esso si trova a una
decina di centimetri da Thymio.
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Come evitare gli ostacoli

La presenza di ben 5 sensori anteriori permette a Thymio non solo di evitare

ostacoli ma anche di girare in modo opportuno per poterli evitare.

Iniziamo con un
semplice esempio
che ferma Thymio
davanti ad un
ostacolo.

== |nterfaccia Blockly per Thymic
BEr 8B

Eventi

Adtuatori

LED
Sensori

Logica di controllo
Iterazioni
Matematica

Variabili
Sottoprogrammi

| 00 |

quando il bottone
C 2 i motori per

centrale * [= premuto *

Awia i motori

300

quando il sensore di prossimita EllGINERR=G cng rileva [ENGEErER8 di un oggetto




Come evitare gli ostacoli

Il programma proposto ferma Thymio a 10 centimetri dall’'ostacolo.
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Come evitare ostacolo laterali

Con questo programma
si evitano gli ostacoli
laterali e si prosegue fino
ad un ostacolo anteriore.

Il passo sara breve per
avere un programma che
fa tornare indietro Thymio
quando trova un ostacolo
anteriore e ferma Thymio
con un pulsante.
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Come evitare che parta da solo
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Per andare avanti diritto evitando gli ostacoli

Un’idea potrebbe essere quella di utilizzare una variabile per indicare se si sta
ruotando a sinistra o a destra da utilizzare quando ruotare, e mentre si ruota
attivare il contatore per 100 millisecondi. Ogni volta che il contatore si azzera, si
andra a incrementare o a decrementare una variabile che tiene conto di quanto
tempo il robotino sta ruotando da una parte e si fa ripartire il contatore.

Appena il robotino puo andare diritto si vedra se bisogna farlo ruotare un po’ a
seconda di quanto é ruotato in precedenza e poi si fara andare diritto.
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