Correction séance 1 programmation robot traceur

1) Augmente la vitesse pour tourner à 80%. Que constates-tu ?

Si on augmente la vitesse pour tourner, l’angle n’est pas respecté en raison des glissements dus à l’inertie du robot
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2) Tracer un rectangle de 40cm x 60cm avec une boucle dans le programme.
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3) Tracer un triangle équilatéral de 60cm
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4) Trace 3 tringles inscrits équilatéraux de 40cm, 60cm et 80cm
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5) Reproduis ce programme qui utilise une variable « x » et complète les éléments manquants pour obtenir les mêmes triangles que précédemment.
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