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헬로앱스

임의의 장애물 생성하기



헬로앱스

임의의 장애물 생성하기

random 함수로
임의의 위치를 지정합니다.



헬로앱스

임의의 장애물 생성하기



헬로앱스

로봇의 위치를 가운데로 옮기기



헬로앱스

로봇의 위치를 가운데로 옮기기

로봇의 위치를 가운데로
지정합니다.



헬로앱스

로봇의 위치를 가운데로 옮기기



헬로앱스

전방 장애물 감지하기



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

로봇을 회전시켜 장애물을 탐색

로봇을 제자리 회전시킴

전방 센서의 값을
출력시킴



헬로앱스

로봇을 회전시켜 장애물을 탐색



헬로앱스

전방 장애물 떨어트리기



헬로앱스

전방 장애물 떨어트리기

회전하다가 전방에
장애물을 만나면

앞으로 전진합니다.



헬로앱스

전방 장애물 떨어트리기



헬로앱스

떨어지지 않는 기능 추가하기



헬로앱스

떨어지지 않는 기능 추가하기

1번 센서의 값을
출력해 봅니다.



헬로앱스

떨어지지 않는 기능 추가하기



헬로앱스

떨어지지 않는 기능 추가하기

떨어지지 않게 하는
기능을 추가합니다.



헬로앱스

떨어지지 않는 기능 추가하기



헬로앱스

장애물 자동 추가 기능



헬로앱스

장애물 자동 추가 기능

임의의 위치에
장애물을 생성하는
기능을 추가합니다.



헬로앱스

장애물 자동 추가 기능


