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Target identificati
Thymio-II Robot — porta seriale 0 USB — apparecchio COM3
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u motori SX e DX
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cambia colore parte superiore
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SENSORI ORIZZONTALI DI DISTANZA
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BIANCO : indica un oggetto che deve

essere nelle vicinanze
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NERO : indica un oggetto che deve essere distante
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GRIGIO : ignorare il sensore
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GRIGIO : IGNORA SENSORE

NERO : il terreno ¢ in lontananza

sensori di distanza dal terreno BI.—L\'C(‘ : il terreno deve essere
vicino !
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RILEVAMENTO TAP il

questo evento oecorre quando il
robot riconosce che é stato toeeate
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