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적외선 1, 2, 3 센서가모두거리값(13) 보다클때
백속도(후진 350 속도), 조향오른쪽 20도

거리 거리 거리

100 거리

거리 거리

적외선 1, 2 센서가가까이붙었을때
백속도(후진 350 속도), 조향왼쪽 20도

적외선 1, 2 센서가모두거리값(13) 보다클때
속도(전진 350 속도), 조향오른쪽 20도

100거리

적외선 2, 3 센서가가까이붙었을때
백속도(후진 350 속도), 조향오른쪽 20도

거리 거리

적외선 2, 3 센서가모두거리값(13) 보다클때
속도(전진 350 속도), 조향왼쪽 20도

거리

적외선 1 센서가거리값(13) 보다클때
속도(전진 350 속도), 조향오른쪽 10도

거리

적외선 3 센서가거리값(13) 보다클때
속도(전진 350 속도), 조향왼쪽 10도

적외선 1,2,3 모두 닿지않을때
속도(전진 350 속도), 조향가운데

왼쪽으로자율주행하는프로그램



100 거리

거리 거리

100거리

거리 거리

거리

거리

거리 거리 거리

적외선 1, 2, 3 센서가모두거리값(13) 보다클때
백속도(후진 350 속도), 조향왼쪽 20도

적외선 1, 2 센서가가까이붙었을때
백속도(후진 350 속도), 조향왼쪽 20도

적외선 1, 2 센서가모두거리값(13) 보다클때
속도(전진 350 속도), 조향오른쪽 20도

적외선 2, 3 센서가가까이붙었을때
백속도(후진 350 속도), 조향오른쪽 20도

적외선 2, 3 센서가모두거리값(13) 보다클때
속도(전진 350 속도), 조향왼쪽 20도

적외선 1 센서가거리값(13) 보다클때
속도(전진 350 속도), 조향오른쪽 10도

적외선 3 센서가거리값(13) 보다클때
속도(전진 350 속도), 조향왼쪽 10도

적외선 1,2,3 모두 닿지않을때
속도(전진 350 속도), 조향가운데

오른쪽으로자율주행하는프로그램



거 리: 자율주행시장애물사이의거리설정
속 도: 자율주행시전진할때속도설정
백속도: 자율주행시후진할때속도설정

로봇 A의적외선센서 4번을손으로터치하면(10점)

출발한다(오른쪽_자율주행)(10점)
터널 1을감지하면: 조도값 200은조명상황에따라변경해야한다.

멈추고(5점).

0.5초간격으로 4옥타브도, 미를 3번소리내고(10점) 소리를끄고출발한다.(5점)

타이머초기화: 0초시작

터널 2을감지하면: 조도값 200은조명상황에따라변경해야한다.
터널 1에서멈추고로봇이터널안에있으면터널 1에서터널 2 미션을수행
하므로터널 1을지나 2초후에터널 2를체크한다.

멈추고(10점)

아래와같이도트매트릭스(디스플레이)에출력하고 1초후끈다(10점).



거 리: 자율주행시장애물사이의거리설정
속 도: 자율주행시전진할때속도설정
백속도: 자율주행시후진할때속도설정

적외선센서 6이알티노 A를감지하면(10점)

타이머초기화: 0초시작

터널 3을감지하면: 조도값 200은조명상황에따라변경해야한다.
터널 2에서멈추고로봇이터널안에있으면터널 2에서터널 3 미션을수행
하므로터널 2을지나 2초후에터널 3를체크한다.

멈추고(5점).

0.5초간격으로전방라이트 –브레이크라이트 –왼쪽방향라이트 –오른쪽
방향라이트순서대로하나씩켜고(10점) 라이트를모두끈상태
타이머초기화: 0초시작

FINISH에멈추기위해터널 4를지나고다음으로진행한다.

벽을감지하면

멈추고(10점)

아래의노래를연주한다.(10점)
학교종



def Auto(direction=0,th=13,sp=350,bsp=-350) :
if sensor.IR[1]>th and sensor.IR[2]>th and sensor.IR[3]>th :

if direction == 0 :
Go(bsp,bsp);Steering(127)

else :
Go(bsp,bsp);Steering(-127)

elif sensor.IR[1]>100 and sensor.IR[2]>th :
Go(bsp,bsp);Steering(-127)

elif sensor.IR[1]>th and sensor.IR[2]>th :
Go(sp,sp);Steering(127) 

elif sensor.IR[2]>th and sensor.IR[3]>100 :
Go(bsp,bsp);Steering(127)

elif sensor.IR[2]>th and sensor.IR[3]>th :
Go(sp,sp);Steering(-127)

elif sensor.IR[1]>th :
Go(sp,sp);Steering(64)

elif sensor.IR[3]>th :
Go(sp,sp);Steering(-64)

else :
Go(sp,sp);Steering(0)

거리 거리 거리

거리 거리 거리

적외선 1, 2, 3 센서가모두거리값(13) 보다클때
백속도(후진 350 속도), 조향왼쪽 20도

적외선 1, 2, 3 센서가모두거리값(13) 보다클때
백속도(후진 350 속도), 조향오른쪽 20도

100 거리

거리 거리

100거리

거리 거리

거리

거리

적외선 1, 2 센서가모두거리값(13) 보다클때
속도(전진 350 속도), 조향오른쪽 20도

적외선 2, 3 센서가가까이붙었을때
백속도(후진 350 속도), 조향오른쪽 20도

적외선 2, 3 센서가모두거리값(13) 보다클때
속도(전진 350 속도), 조향왼쪽 20도

적외선 1 센서가거리값(13) 보다클때
속도(전진 350 속도), 조향오른쪽 10도

적외선 3 센서가거리값(13) 보다클때
속도(전진 350 속도), 조향왼쪽 10도

적외선 1,2,3 모두 닿지않을때
속도(전진 350 속도), 조향가운데

적외선 1, 2 센서가가까이붙었을때
백속도(후진 350 속도), 조향왼쪽 20도



void AutoAltino(int direction, int th, int sp, int bsp){
if(sensor.IR[1]>th && sensor.IR[2]>th && sensor.IR[3]>th){

if(direction==0){
Go(bsp,bsp);Steering(127);

}
else{

Go(bsp,bsp);Steering(-127);
}

}
else if(sensor.IR[1]>100 && sensor.IR[2]>th){

Go(bsp,bsp);Steering(-127);
}
else if(sensor.IR[1]>th && sensor.IR[2]>th){

Go(sp,sp);Steering(127);
}
else if(sensor.IR[2]>th && sensor.IR[3]>100){

Go(bsp,bsp);Steering(127);
}
else if(sensor.IR[2]>th && sensor.IR[3]>th){

Go(sp,sp);Steering(-127);
}
else if(sensor.IR[1]>th){

Go(sp,sp);Steering(64);
}
else if(sensor.IR[3]>th){

Go(sp,sp);Steering(-64);
}
else {

Go(sp,sp);Steering(0);
}

}

거리 거리 거리

거리 거리 거리

적외선 1, 2, 3 센서가모두거리값(13) 보다클때
백속도(후진 350 속도), 조향왼쪽 20도

적외선 1, 2, 3 센서가모두거리값(13) 보다클때
백속도(후진 350 속도), 조향오른쪽 20도

100 거리

거리 거리

100거리

거리 거리

거리

거리

적외선 1, 2 센서가모두거리값(13) 보다클때
속도(전진 350 속도), 조향오른쪽 20도

적외선 2, 3 센서가가까이붙었을때
백속도(후진 350 속도), 조향오른쪽 20도

적외선 2, 3 센서가모두거리값(13) 보다클때
속도(전진 350 속도), 조향왼쪽 20도

적외선 1 센서가거리값(13) 보다클때
속도(전진 350 속도), 조향오른쪽 10도

적외선 3 센서가거리값(13) 보다클때
속도(전진 350 속도), 조향왼쪽 10도

적외선 1,2,3 모두 닿지않을때
속도(전진 350 속도), 조향가운데

적외선 1, 2 센서가가까이붙었을때
백속도(후진 350 속도), 조향왼쪽 20도



적외선 1, 2, 3 센서가모두거리값(13) 보다클때
백속도(후진 350 속도), 조향오른쪽 20도

거리 거리 거리

100 거리

거리 거리

적외선 1, 2 센서가가까이붙었을때
백속도(후진 350 속도), 조향왼쪽 20도

적외선 1, 2 센서가모두거리값(13) 보다클때
속도(전진 350 속도), 조향오른쪽 20도

100거리

적외선 2, 3 센서가가까이붙었을때
백속도(후진 350 속도), 조향오른쪽 20도

거리 거리

적외선 2, 3 센서가모두거리값(13) 보다클때
속도(전진 350 속도), 조향왼쪽 20도

거리

적외선 1 센서가거리값(13) 보다클때
속도(전진 350 속도), 조향오른쪽 10도

거리

적외선 3 센서가거리값(13) 보다클때
속도(전진 350 속도), 조향왼쪽 10도

적외선 1,2,3 모두 닿지않을때
속도(전진 350 속도), 조향가운데

왼쪽으로자율주행하는프로그램



적외선 1, 2, 3 센서가모두거리값(13) 보다클때
백속도(후진 350 속도), 조향왼쪽 20도

100 거리

거리 거리

적외선 1, 2 센서가가까이붙었을때
백속도(후진 350 속도), 조향왼쪽 20도

적외선 1, 2 센서가모두거리값(13) 보다클때
속도(전진 350 속도), 조향오른쪽 20도

100거리

적외선 2, 3 센서가가까이붙었을때
백속도(후진 350 속도), 조향오른쪽 20도

거리 거리

적외선 2, 3 센서가모두거리값(13) 보다클때
속도(전진 350 속도), 조향왼쪽 20도

거리

적외선 1 센서가거리값(13) 보다클때
속도(전진 350 속도), 조향오른쪽 10도

거리

적외선 3 센서가거리값(13) 보다클때
속도(전진 350 속도), 조향왼쪽 10도

적외선 1,2,3 모두 닿지않을때
속도(전진 350 속도), 조향가운데

오른쪽으로자율주행하는프로그램
거리 거리 거리



거 리: 자율주행시장애물사이의거리설정
속 도: 자율주행시전진할때속도설정
백속도: 자율주행시후진할때속도설정

로봇 A의적외선센서 4번을손으로터치하면(10점)

출발한다(오른쪽_자율주행)(10점)
터널 1을감지하면: 조도값 200은조명상황에따라변경해야한다.

멈추고(5점).

0.5초간격으로 4옥타브도, 미를 3번소리내고(10점) 소리를끄고출발한다.(5점)

타이머초기화: 0초시작

터널 2을감지하면: 조도값 200은조명상황에따라변경해야
한다.
터널 1에서멈추고로봇이터널안에있으면터널 1에서터널 2 
미션을수행하므로터널 1을지나 2초후에터널 2를체크한다.

멈추고(10점)

아래와같이도트매트릭스(디스플레이)에출력하고 1초후끈다(10점).



거 리: 자율주행시장애물사이의거리설정
속 도: 자율주행시전진할때속도설정
백속도: 자율주행시후진할때속도설정

적외선센서 6이알티노 A를감지하면(10점)

타이머초기화: 0초시작

터널 3을감지하면: 조도값 200은조명상황에따라변경해야한다.
터널 2에서멈추고로봇이터널안에있으면터널 2에서터널 3 미션을수행
하므로터널 2을지나 2초후에터널 3를체크한다.

멈추고(5점).

0.5초간격으로전방라이트 –브레이크라이트 –왼쪽방향라이트 –오른쪽
방향라이트순서대로하나씩켜고(10점) 라이트를모두끈상태

타이머초기화: 0초시작

FINISH에멈추기위해터널 4를지나고다음으로진행한다.

벽을감지하면

멈추고(10점)

아래의노래를연주한다.(10점)
학교종


