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떨어지지 않는 로봇 만들기
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헬로앱스

바닥 감지 센서 활용하기



헬로앱스

자율주행 로봇카의 구성

1번과 3번 센서는 바닥 감지용으로서

로봇이 바닥판에서 떨어지는지를

감지하기 위한 목적임
아날로그 3번

아날로그 1번



헬로앱스

떨어지지 않는 로봇



헬로앱스

떨어지지 않는 로봇

1번 센서의 값을 측정해 봅니다.



헬로앱스

떨어지지 않는 로봇

로봇의 1번 센서가 바깥으로 나간

경우, 센서 값이 0이 됨



헬로앱스

떨어지지 않는 로봇

1번 센서의 값이 100보다 작으면 아래의 동작 수행

1번 센서 값이 100보다
작으면

후진 0.5초

우회전 0.5초

전진



헬로앱스

떨어지지 않는 로봇

1번 센서의 값이 100보다 작으면 후진, 회전 동작 수행

1번 센서 값이 100보다
작으면 후진, 회전 명령어

추가



헬로앱스

떨어지지 않는 로봇

1번 센서 값이 100보다
작으면 후진, 회전 명령어

추가



헬로앱스

떨어지지 않는 로봇

1번 센서의 값이 100보다 작으면 후진, 회전 동작 수행



헬로앱스

후진할 때 마다 오브젝트 추가하기



헬로앱스

후진할 때 마다 오브젝트 추가하기

1번 센서의 값이 100보다 작으면 아래의 동작 수행

1번 센서 값이 100보다
작으면

후진 0.5초

우회전 0.5초

전진

박스 추가



헬로앱스

후진할 때 마다 오브젝트 추가하기

AddCube 명령어 추가



헬로앱스

후진할 때 마다 오브젝트 추가하기

1번 센서 값이 100보다
작으면

박스 추가



헬로앱스

다른 모양의 오브젝트 추가하기



헬로앱스

다른 모양의 오브젝트 추가하기

1번 센서의 값이 100보다 작으면 아래의 동작 수행

1번 센서 값이 100보다
작으면

후진 0.5초

우회전 0.5초

전진

박스, 공, 실린더 추가



헬로앱스

다른 모양의 오브젝트 추가하기

AddCube 명령어 수정

AddSphere 명령어 추가

AddCylinder 명령어 추가



헬로앱스

다른 모양의 오브젝트 추가하기

1번 센서 값이 100보다
작으면

박스, 공, 실린더 추가


