FICHIER 7 -TELECOMMANDER LE MBOT 2

PROGRAMMER LE CYBERPi POUR TELECOMMANDER UN AUTRE ROBOT

Circonscription Cergy ASH 1



DEFI TELECOMMANDE

Défi cyberpi et joystick

Description : Si vous possédez une 2eme carte CyberPi, elle peut servir de télécommande au robot mBoi2.

Il faut alors réaliser deux programmes : un pour la télécommande et un autre pour le robot.
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ATTENTION ! Pour pouvoir s’affronter sur le terrain, le second joueur doit avoir un programme sensiblement différent !
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Handi V.O Bot 2024

Challenge football en mode pilotage des robot joueur avec le joystic cyberpi

LAN SOCCER Bot
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Bo t en V.0 Challenge football en mode pilotage des robot joueur avec le joystic cyberpi -

LAN SOCCER Bot

Matériel :

Un terrain de 1 200 cm /2 400 cm

3 balles lestées

4 Mbot2

But du jeu:

Deux équipes de deux joueurs s’affrontent face a face.
Trois balles lestées sont placées au centre du terrain.

La premier joueur qui a marqué deux buts a gagné la partie.

Principes de programmation :

Faire communiquer deux robots entre eux sans Wi-Fi, en utilisant simplement une
connexion LAN (réseau local).

Créer un programme pour transformer la carte CyberPi en manette de jeu compléte
(pilotage avec le joystick)




