
 
 

ISI   

Le chronogramme de votre robot à effectuer ci dessous : 
 
on considérera que votre robot avance depuis 5s puis après détection d’un obstacle du capteur gauche 
,entame sa rotation (suivant votre protocole),puis reprend sa marche avant  pendant 3s.                                 
(échelle des temps  :1cm = 1seconde ) 
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