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헬로앱스

테두리 벽 만들기
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테두리 벽 만들기



헬로앱스

테두리를 피해서 자율 주행하기



헬로앱스

자율주행 로봇카의 구성

아날로그 2번 PSD 거리 센서는 로봇카의 앞쪽에 있는 물체까지의 거리를 측정

아날로그 2번 센서는
로봇카의 앞쪽 방향에 있는

물체까지의 거리 측정

아날로그 2번



헬로앱스

테두리를 피해서 자율주행하기

전방센서로
앞의 벽을 감지하는

기능



헬로앱스

테두리를 피해서 자율주행하기

후진과 회전
동작을 추가합니다.

전진 동작을 추가합니다.



헬로앱스

테두리를 피해서 자율주행하기



헬로앱스

전진하면서 벽으로 붙는 기능



헬로앱스

전진하면서 벽으로 붙는 기능 구현하기

아날로그 2번 PSD 거리 센서는 로봇카의 앞쪽에 있는 물체까지의 거리를 측정

아날로그 2번 센서는
로봇카의 앞쪽 방향에 있는

물체까지의 거리 측정

아날로그 2번



헬로앱스

전진하면서 벽으로 붙는 기능 구현하기

2번 센서의 값을 이용하여
전진하다가 장애물을
만난 경우, 서서히

장애물 쪽으로 회전하면서
접근합니다.



헬로앱스

전진하면서 벽으로 붙는 기능 구현하기



헬로앱스

왼쪽 벽과 일정한 거리를

유지하는 기능 구현하기



헬로앱스

왼쪽벽과 일정한 거리를 유지하는 기능

아날로그 0번 PSD 거리 센서는 로봇카의 왼쪽에 있는 물체까지의 거리를 측정

아날로그 0번 센서는
로봇카의 왼쪽 방향에 있는

물체까지의 거리 측정

아날로그 0번



헬로앱스

로봇의 초기 위치 수정

로봇의 초기 위치를
벽 가까이 이동시킵니다.



헬로앱스

왼쪽벽과 일정한 거리를 유지하는 기능

0번 센서의 값을
이용하여 왼쪽 벽으로
부터 일정한 거리를
유지하는 기능을 구현



헬로앱스

왼쪽벽과 일정한 거리를 유지하는 기능



헬로앱스

벽으로 가까이 접근하는

조건 추가
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벽으로 가까이 접근하는 조건 추가



헬로앱스

나만의 미로 벽 추가하기
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나만의 미로 벽 추가하기

새로운 벽을 하나
추가합니다.



헬로앱스

나만의 미로 벽 추가하기


