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"' Only half of programming
is coding.
The other 90% is debugging '

Anonymous



Vita da Coder

Pillole di Programmazione

Mamma: «Luca, vai al mercato e copra 1 bottiglia di
latte. Se hanno delle uova, comprane 6».

Luca va al mercato e torna con 6 bottiglie di latte.

Mamma: «Ma perché hai comprato 6 bottiglie di latte?!»
Luca: «Perché avevano le uoval»
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Vita da Coder

Pillole di Programmazione
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Un programmatore esce di casa per recarsi a lavoro.

La moglie gli dice:
«While you're out, buy some milk»

Il marito non fece mai piu ritorno a casa...

quando si clicca su

esci di casa

ripeti fino a quando  sei fuori =i

compra il latte

N—

torna a casa ﬁ



Mark Il

Il computer a relay
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Grace Hopper

E lafalena...
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Scratch e mBlock

9RATHH mBlock

e @@

a=_ © e

Scratch is a project of the Lifelong Kindergarten Group at the MIT mBlock build by Makeblock is the World's very first Scratch 2.0
Media Lab. branch that can upload a program into Arduino based boards.
https://scratch.mit.edu/ http://www.mblock.cc/
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https://scratch.mit.edu/
http://www.mblock.cc/

mBot

mBot

ONE ROBOT PER KID

Makehbixck
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http://store.makeblock.com/



mBlock
Interfaccia di programmazione
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Line Follower
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mBot
Line follower
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mBot
Line follower
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definire Avanti

&% ruota sinistra a potenza @ %, ruota destra a potenza @ %
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mBot
Line follower
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definire Sinistra

«20 ruota sinistra a potenza 0 %, ruota destra a potenza @ %
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mBot
Line follower
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definire Destra

&% ruota sinistra a potenza @ %, ruota destra a potenza o %
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mBot
Line follower
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definire Indietro

&% ruota sinistra a potenza @ %, ruota destra a potenza @ %
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CmBot
-Line F'oHo’wer‘ -
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ripeti fino quando”

altrimenti

per sempre

attendi fino a quando

attendi n secondi




mBot
Line F{oHo‘werv ~

se &% sensore di inseguimento linea port2 v valore = o allora

Avanti

altrimenti
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mBot
'Line F.oHo'werv

Quando si avvia mBot(mcore)

per sempre

se &% sensore di inseguimento linea port2 v valore = o allora

Avanti
altrimenti
se &% sensore di inseguimento linea port2 + valore = o allora
Sinistra
altrimenti
se &% sensore di inseguimento linea port2 » valore = o allora

Destra

altrimenti

se 40 sensore di inseguimento linea port2 v valore = o allora

Indietro

ql:bufc- |
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mBot
Linefollower

Quando si avvia mBot(mcore)

se &% sensore di inseguimento linea port2 v valore = ° allora

Avanti
altrimenti
se &% sensore di inseguimento linea port2 » valore = o allora
Sinistra
altrimenti
se 4% sensore di inseguimento linea port2 » valore = o allora
Destra

altrimenti

se &% sensore di inseguimento linea port2 v valore = o allora

Indietro
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definire Avanti

&% ruota sinistra a potenza @ o, ruota destra a potenza @ %

definire Sinistra

&% ruota sinistra a potenza o b, ruota destra a potenza @

definire Destra

ruota sinistra a potenza @ %, ruota destra a potenza o %

definire Indietro

&% ruota sinistra a potenza @ /o, ruota destra a potenza @



Roomba
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mBot
Roomba

Quando si avvia mBot(mcore)
per sempre

Avanti
se &% sensore ultrasuoni port3 » distanza < o allora

Gestisci Ostacolo

definire Gestisci Ostacolo

attendi o secondi

Indietro

attendi a secondi

se numero a caso tra o e @ > @ allora

Ruota a SX

altrimenti

Ruota a DX

attendi @ secondi

definire Avanti

&% ruota sinistra a potenza @ %, ruota destra a potenza @

definire Indietro

&% ruota sinistra a potenza @ %, ruota destra a potenza @ %

definire Ruota a SX

&% ruota sinistra a potenza @ %, ruota destra a potenza @ %

definire Ruota a DX

&% ruota sinistra a potenza @ o, ruota destra a potenza @ Y

definire Stop

&% ruota sinistra a potenza o %, ruota destra a potenza G %
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Curiosita
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mBot
Roomba algorythm and visualization

https://blog.niallconnaughton.com/2016/01/25/roomba-algorithms-and-visualization/
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https://blog.niallconnaughton.com/2016/01/25/roomba-algorithms-and-visualization/

mBot

Roomba algorythm and visualization
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https://commons.wikimedia.org/wiki/File:Roomba time-lapse.jpg


https://commons.wikimedia.org/wiki/File:Roomba_time-lapse.jpg

mBot
Roomba algorythm and visualization

Navigazione tradizionale (casuale) Navigazione "astronomica”

https://www.generationrobots.com/en/400927-automatic-robot-vacuum-neato-xv-15.html
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https://www.generationrobots.com/en/400927-automatic-robot-vacuum-neato-xv-15.html

