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1. PRESENTATION DE LA BRIQUE NXT
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2. INTERFACE NXT
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2. LES ELEMENTS DU PACK DE BASE

ﬁ SERVOMOTEUR AVEC CAPTEUR DE ROTATION INTEGRE

CAPTEUR ULTRASON : mesure de distance par rapport a un objet

( 7
' CAPTEUR PHOTOSENSIBLE : Réagit aux variations de lumiere

CAPTEUR SONORE : Réagit aux sons

CAPTEUR TACTILE : fin de course
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3. PROGRAMMATION

La programmation est entierement graphique, aucune notion de programmation n'est nécessaire. Au
lancement du programme un point de départ appardit, il suffit ensuite de faire glisser les différents
capteurs et actionneurs a partir de la palette d'outils et de les configurer.
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Si cette palette ne suffit pas, vous pouvez sélectionner la palette complete qui est accessible en
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Pour chaque élément graphique de programmation, tu vois apparditre dans la partie basse de ton
écran des parametres a compléter. Suivant le type de capteur ou d'actionneur, ces parametres
seront différents.
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