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Nell’esercizio precedente abbiamo trovato due valori medi, uno per il silenzio ed uno per il rumore. 
Adesso dobbiamo creare una procedura che ci consente, di far muovere o fermare il robot superata un 
certo valore di rumore. 
 
Quale valore usare? 
Come valore useremo il valor medio tra i due numeri che abbiamo precedentemente trovato.  
 
Supponiamo che il valore trovato sia pari a C=50 dB.  
Quando il rumore in aula sarà superiore a 50 dB, cioè C>50 (ad es. battendo le mani) il robot deve 
muoversi; quando invece il livello di rumore scenderà al di sotto dei 50 dB, cioè C<50, allora il robot deve 
fermarsi. 
 
Ora che abbiamo capito il problema possiamo iniziare a sperimentare le procedure. 
 
1. Ricomponi la procedura per far muovere il robot in modo corretto ed eseguila. Fai attenzione alle porte 

alle quali i comandi si riferiscono!! 
 
per test 

aspettache  

aon bon 

aoff boff 

[suono… > 40]  

aspetta 20 

fine 

 

 Hai capito il significato di aspettache? Prova a spiegarlo brevemente. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 Modifica la procedura precedente per far invece fermare il robot quando il rumore supera una certo 
valore. 
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 Adesso mettiamo insieme le due procedure. La procedura seguente consente al robot di fermarsi o 
muoversi se sente un rumore superiore a 50 dB: 
 

per test 

aspettache [suono1 > 50] 

aon bon aspetta 10 

aspettache [suono1 > 50] 

aoff boff 

fine 

 

 Adesso invece esegui la procedura seguente e spiega quali sono le differenze con la procedura 
precedente: 
 

per test 

ripetisempre [EseguiConRumore] 

fine 

 

per EseguiConRumore 

aspettache [suono1 > 40] 

aon bon 

aspettache [suono1 < 40] 

aoff boff 

fine 


