Robot mBot : approfondissement

mBlock

Visio formation mBot niveau 2 (juin 2017).pptx


http://www.a4.fr/automatisme-et-robotique/automatisme-et-robots-avec-picaxe/mbot.html

Déroulement de la présentation

*Rappels visio niveau 1

£ - Utilisation du microprogramme de communication
UE, - Les capteurs et actionneurs du mBot

*Utiliser les capteurs et actionneurs de base du mBot
E Bouton poussoir + LED
S LDR + Buzzer

Capteurs de ligne (suivi ligne, parcours sur piste)

*Les modules complémentaires

- Fiches ExoProg, pack 20 modules

- Exemples d’utilisation
Matrice LED
Potentiometre — Echelle 0-100%
Afficher une valeur sur la matrice LED

Interactions avec Scratch
- Utiliser le joystick pour dessiner dans la scene
- Etalonner le télémetre US (utilisation d’Excel)

*Création d’application avec Applnventor

%n 20min 20 min
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Rappel

4

Mode connecté Mode déconnecté

[ TechnoLoGlE]
Mode connecté (mBot agit en esclave ) Mode déconnecté (programme
le programme Scratch est exécuté par le embarqué)
PC, mBot l'interprete et réagit en direct le programme est exécuté par mBot
via une liaison sans fil (il est téléversé pour étre embarqué

dans mBo%

Cable de programmation

'} mBot ¥ L N
Le Microprogramme de
communication
préalablement
chargé dans le robot
interprete le programmge

mBot - générer le code

T,
on board buttun
ou

rner a droite ¥ [CNCIVICEES)

a la vitesse

i \ =
AR

J

on board button [EXTEEA
fourner & droite ¥

lancé a I'écran ! Programme embarqué
Microprogramme '&, - | |
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Rappel

Les constituants principaux d’'un programme

Variable i Capteur \

I Valeur détecteur de ligne "Ia état du suiveur de ligne sur le Port2' |
' Valeur détecteur de ligne = n . ..
— Instructions conditionnelles

i

o a la vitesse €T Déclenchement d’une
T:? 2 J action par un événement
N 4 la vitesse €M

Séquence

2 la vitesse €D

0.5 J

=» Séquences d’instructions

=» Boucles

= Déclenchement d’une action par un événement
=» Instructions conditionnelles

=» Notion de variable informatique
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Prise en main de Scratch / mBlock

http://www.mblock.cc/download

&3 mBlock(v3.4.0) - par WiFi (24GHz) Connecté - Pas sauvegardé =i

Fichier Edition Connecter Choixdela carte Choix des extensions Choix de la langue  Aide

Scripts

avancer de €O

tourner (A de @ degrés

ettre MR & ctat du suiveur de ligne sur le GEESR

- valeur détecteur de ligne =ﬂ

avancer ~ ERCRMIEEE
aller 3 x: @y: o
T ) ointeur de souris | avancer ¥ [CMERYI-IE) @

Nouveau Iutin - ‘@ / &4 glisser en € secondes 3 x: @ y:

tourner ¥) de €8 dearés

s'orienter a

s'orienter vers

ajouter € a x

donner la valeur @ 3 x

1 arrigre-plan
Nouvel amiére-plan ajouter @ a y

@/ an

donner la valeur @ a y

Espace de programmation

rebondir si le bord est atteint

]

fixer le sens de rotation PRSI IER I

il position x

position y
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Les capteurs et actionneurs de base mBot

Moteurs

Capteur de ligne
LED RGB x 2

Capteur de lumiére (LDR)

Bouton poussoir

Récepteur infrarouge

Buzzer

Emetteur infrarouge

Télémetre a ultrason

Visio formation mBot (avril2017).pptx 6


http://www.a4.fr/automatisme-et-robotique/automatisme-et-robots-avec-picaxe/mbot.html

Bouton-poussoir et LED : programme

quand le bouton de la carte est quand le bouton de la carte est

mettre YE:d: [ mettre [EEEN 2

J pete J

bouton de la carte Filihd J bouton de la carte
ttre [ varBP ¥ régler la DEL de la carte (Efiag en rouge €M vert @§9 bleu R

,régler la DEL de la carte En rouge I@'mﬂert'@htleu @
J - J

— e

— 3 4
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Capteur luminosité (LDR) et buzzer : programme

ettre VarLDR ~ NS uEANCERCIER capteur de luminosité sur la carte ¥
“VarlLDR < HY

oaer la note temps
J

—

‘VarlDR > 5l
jouer la note @ temps
J

J

Visio formation mBot (avril2017).pptx 8


http://www.a4.fr/automatisme-et-robotique/automatisme-et-robots-avec-picaxe/mbot.html

Le capteur de ligne

Vidéo : https://www.youtube.com/watch?v=pTuiHjzZWITc

O 1 2 3

Source : https://robotics.stackexchange.com/questions/9728/how-to-check-for-a-sharp-angle-with-a-line-follower
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Le capteur de ligne : programme

mBot - générer le code

—

état du suiveur de ligne sur Ie =ﬂ

avancer ¥ ERERIEETE

état du suiveur de ligne sur Ie =

—

4

tourner a gauche ~ ERERRVIGEES]

état du suiveur de ligne sur Ie =

tourner a droite ¥ [ERERVICETC

—

—

état du suiveur de ligne sur Ie =

reculer ¥ ERERVICEESE

3
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Malette de 20 modules
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Fiches ExoProg
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Coordonnées pixel matrice LED

Panneau de gestion des motifs

Tout & | | Tout al... =.".} ﬂ] Zi Ajouter aux favoris
Y 1(0,0)
ﬁ e X
{ - - |
Annuler Valider
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Matrice LED : programme

g

mettre a ﬂ
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Potentiomeétre : programme

ettre él valeur du potentiométre sur le

7|

ﬁ'lettre é valeur du potentiométre sur le

F’lettre f:l  valeur du potentiometre sur le A 1024 BN
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Potentiometre et matrice LED : programme

mettre él valeur du potentiomeétre sur le
mettre E‘:l  valeur du potentiométre sur le [ QpLy *

afficher le visage : afficher en x=@y=@ la phrase | VarCorrigee
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Etalonnage capteur ultrason : programme

[ ~EcHnoioorE]

| VarDistance 7500 |

RelevéCapteurUs

1

2 quand la touche m est pressée

: " ,

+ CO supprimer I'elementde FW=-) ReleveCapteurUs

s I

s 2N

7 : .
B quand la touche LEGINETNERG est pressée

s E

s E3D supprimer I'élément CELIEA de la liste [ECS I N

o L

1 -

12
N quand la touche est pressée

mettre NEDEEICIM @ arrondi de distance mesurée par le capteur ultrasons du

ajouter ‘VarDistance 3 LEECENCICER

01/06/2016 Prise en main du mBot avec mBlock 17


http://www.a4.fr/automatisme-et-robotique/automatisme-et-robots-avec-picaxe/mbot.html

Etalonnage capteur ultrason : feuille Excel

[ ~EcHnoioorE]

Distance capteur Distance Réelle |
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Pilotage avec Android

Applications personnelles développées avec Applnventor

 Installation de I'extension mBot dans Applinventor
http://www.pedagogie.ac-nantes.fr/technologies-et-sciences-des-
ingenieurs/documentation/didacticiels-tutoriels/piloter-un-mbot-

grace-a-appinventor-1018977.kjsp?RH=PEDA
* http://appinventor.makeblock.com/com.makeblock.appinventor.MBot.aix
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ré Toutes nos ressources sont disponibles gratuitement

. sur notre site www.a4.fr
e’ a partir de notre base documentaire.

//RESSOURCES NUMERIQUES )

Accéder a notre base documentaire : tous les dossiers sont

téléchargeables gratuitement. Dossiers techniques (nomenclatures,

notice de montage), activités pédagogiques (fiches professeurs, TELECHARGER LE DOSSIER ET
séquences et corrigés), ressources numériques LES RESSOURCES HUMERIQUES
(3D, programmes d'automatisme, images. efc ).
creative
commons

Merci de votre attention !
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