CORRECTIONS

contacts
a) solution 1 - While

while(true) {
while (contact == 1) {
On( ot eur _gauche+not eur _droi t
Wi t (50);
O f( noteur_gauche+not eur _dro
}

}

a) solution2 -IF
while(true) {

if (contact == 1) {
On( ot eur _gauche+not eur _
} else {

O f( not eur _gauche+not eur _dr oi

}
}

b) solutionl - Until

while(true) {
until (contact == 1)
On( not eur _gauche+not oirt) ;
Wai t (10);
until (contact ==
O f( noteur_gauc
Wit (10);

droit);

}

b) solution 2 - While
while(true) {
while (

On( not

Vi t (

whi |

Of(
Wai t (10);

tact™ {1}
che+ ur_droit);

t 1=1) {}

auche+not eur _droit);

}

b) solution 3 - Until sans Wait « solution propre »
while(true) {
Ateial,. (contact == 0);
ontact == 1);

_gauche+noteur _droit);
ntact == 0);
ntact == 1)

eur _gauche+noteur _droit);
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Lumiere

/] Tabl e robot
/] Gael FRAZIER (c) June 2001

/!l notors and sensors
#defi ne BACK L OUT_A
#defi ne BACK R Qut_C

#define LIGHT_F SENSOR 2

task main() { 0
Set Sensor (LI GHT_F,  SENSOR_LI GHT) Q

start go;
}

task go() {
int nmed;
int r;

Fwd(BACK L + BACK R);
Set Power (BACK_L + BACK R, 7)
if (LIGHT_F > 50) ned=1; els

On(BACK_L + BACK R);

while(true) {
if ((nmed == 1) && (LIGHT_
/1 capteur avant, chang e ul eur
//stop notors
Pl ayTone( 440, 10);

Toggl e(BACK L + BA
Vi t (50);

O f (BACK_L + BACK
r=Random( 1) ;

if (r==1) Toggl
OnFor (BACK_L+
if (r==

- | se Toggl e(BACK_R);
_ R, (50+Randon{200)));
R); el se Toggl e(BACK L);

On( BACK
}
else if ( &% (LIGHT_F > 50 ))
/'l pas
}
}
}
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