Scratch 2 Blocs de pilotage pour Thymio-Il utilisant asebascratch

Scatch 2 block

Description

move i) mm

faire avancer de la distance donnée (en arriére si la distance est négative), puis arréter

| tu; {5 degrees

tourner sur place dans le sens horaire de ... degrés (dans le sens antihoraire si négatif), puis arréter

[ :;\m radius mm duguus.

suivre |'arc de cercle de rayon donné, puis arréter :
en avant si le rayon >0 - en arriere si le rayon < 0 - a droite si degrés > 0 - a gauche si degrés <0

.st;t motors i) x i) mm/sec

aller en avant (ou en arriére) en continu a la vitesse donnée pour la roue droite x roue gauche

| cI;nnl motors X mmsec

changer la vitesse du moteur par le taux donné pour la roue roue droite x gauche

stop motors

arréter les moteurs
switch dial to (&) définir les LEDs circulaires a la position 12 heures
next dial

faire avancer les aiguilles de I'horloge (jusqu'a trois) de 1/8éme de tour

| I'I!:I dial up to

idem mais limité par le nombre donné

.Ind-stlmr

effacer toutes les LED de couleur

| Iul-s set color (i flags )

set the LED color using the Scratch 2 rainbow (0..200); bit mask for top, bottom-left, bottom-right
définir la couleur LED utilisant la palette Scratch 2 (0..200); masque de bits pour le haut, en bas a gauche, en bas a
droite

| Iul-s change color flags i)

changer la couleur de la LED de la quantité donnée ; masque de bits comme ci-dessus

 play note I for (i) 60ths

jouer une note pour la fréquence donnée et pour le nombre donné de 1/60éme seconde

| pl?r system sound ()

| saTndumltur direction: €[ = i) y: ()

play prerecorded system sound of given number
jouer un son systeme préenregistré du nombre donné

set the robot's idea of its orientation (in degrees) and position (x,y)
définir I'idée du robot de son orientation (en degrés) et de sa position (x,y)
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