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Capítulo 9 (MILO Arm 1 Modified) Milo brazo 1 modificado 

 

 

 

Para este capítulo se necesita un Kit. 
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Codificación 
En este capítulo queremos que nuestro robot se desplace entre dos objetos haciendo primero 

el recorrido en sentido de las agujas del reloj y después a la inversa, esto lo tiene que hacer 

indefinidamente, hasta que nosotros paremos la ejecución. 

 

 


