Robot mBot : prise en main avec Scratch (mBlock)

mBlock

Visio formation mBot (avril2017).pptx 1


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

Déroulement de la présentation

* Présentation du matériel et du logiciel

- mBot
- mBlock

10 min

 Exemples de programmes (mode connecté, sans fil)
- Maitrise du déplacement
- Détection d’évenements
- Répétition de séquences

15min

 Exemples de programmes (mode déconnecté)

* Questions

5 min 15min

PV 2
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- 1 x Chassis aluminium anodisé

- 1 x carte mCore (technologie Arduino)

- 2 x moteurs

- 2 Xxroues

- 1 x module suivi de ligne

- 1 x module télémetre a ultrasons

- 1 x télécommande (pile CR2025 non fournie)
- 1 x tournevis

- 1 x cable de programmation USB

- 1 x Module 2,4GHz + Clef USB 2,4GHz ou Bluetooth
- 1 x Parcours suivi de ligne imprimé

- 1 x support de piles

Alimentation : 4 piles / accus AA (non fournis)

ou accu Lithium 3,7V (non fourni)

Note : I'accu Lithium 3,7V officiel proposé par le fabricant

est en cours de certification avec le circuit de recharge embarqué

sur la carte du mBot V1.1
Visio formation mBot (avril2017).pptx
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Connecteur alimentation 4 piles AA

Emplacement module 2,4 GHz
ou Bluetooth

LED RGB (x 2)

Capteur de lumiére

4 port RJ25 pour
connecter des modules

Capteurs numériques
B capteurs analogiques
Récepteur inraroize MM Capteur Tout ou Rien
Module 12C

Emetteur infrarouge

ARDUINO

http://www.makeblock.com/product/mbot-robot-kit
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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

1

=
o
&
S
3
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Langages de programmation

Cloggamme | mocs | teme

void setup () |
4f Paramétrage des pinsg e
Af Définition des pins co
Bctirm s mortie B0 plIﬂ'IDIj_E |: LED : DUTPUT:] ;

Allumer LED }

void loop () [f
digitalWrite (LED, HIGH):
delay(200) ;
digitalWrite (LED, LOW):
delay(200) ;

Attendre 1

Démactive la sortie B.0

Eteindre LED

Attendre 1

INTERET DE LA PROGRAMMATION PAR BLOCS
Structure des programmes identique a celle de la
programmation en texte (C, Java, ...). Apprentissage simplifié
en s’affranchissant des problématiques de syntaxe, de
déclarations, etc.

Visio formation mBot (avril2017).pptx
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TECHNOLOGIE - U'informatique et la programmation

CYCLE 4 (extraits)

... appréhender les solutions numériques pilotant I'évolution des objets techniques de I'environnement de vie des
éleves. ... notions d’algorithmique traitées conjointement en mathématiques et en technologie.

Attendus de fin de cycle
Comprendre le fonctionnement d’un réseau informatique.

Ecrire, mettre au point et exécuter un programme.

Connaissances et compétences associées

.. Ecrire, mettre au point (tester, corriger) et exécuter un programme commandant un systéme réel et
vérifier le comportement attendu.

Ecrire un programme dans lequel des actions sont déclenchées par des événements extérieurs.
Notions d’algorithme et de programme.

Notion de variable informatique.

Déclenchement d’une action par un événement, séquences d’instructions, boucles, instructions
conditionnelles. Systéemes embarqués. Forme et transmission du signal. Capteur, actionneur, interface.

=
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La programmation par Blocs

Variable l Capteur i

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

i

o a la vitesse Déclenchement d’une
T:" 2 J action par un évenement
2 4 la vitesse €M

Séquence

2 la vitesse €D

0.5 J
- J
=» Séquences d’instructions
=» Boucles

=» Déclenchement d’une action par un événement
=» Instructions conditionnelles
=» Notion de variable informatique
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Le menu pilotage mBot

mBot - générer le code

5 I vitesse @

activer le moteur IR 3 |3 puissance il

régler le servomoteur du (GEsehd ELER) 3 un angle de ERP ©

set led on board red @ green/ii§@ blue G

set led red 9 green @ blue (9

regler la bande LED BED red (9 areen @9 blue G

when on board button

on board button [IEEEd

distance mesurée par le capteur ultragons du GIEM
état du suiveur de ligne sur le =y '

line follower chrtz'IIeFtSide'nblack )
angle du Joystick sur le (GEIEM suiva

Liste de environ 40 blocs

Visio formation mBot (avril2017).pptx 10
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Mode connecté / mode embarqué

Mode connecté (esclave)
le programme est exécuté par le PC
mBot réagit en direct

Liaison sans fil

Mode déconnecté

le programme est exécuté par mBot
(il est téléversé pour étre embarqué
dans mBot).

—~ Cable de

Le Microprogramme
chargé dans le robot
interprete le programme
lancé a I'écran

programmation

Visio formation mBot (avril
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3 Types de connexions

s TILILA ALY Sty = P81 UL SEIIE Jeadivi CUITITLLE © Fas seuvEyaius s
Fichier Edition Choix de la carte  Choix des extensions  Choix de la langue A

e par port série (COM) 3 Ccomi2

Cable de liaison USB s - Ly coms
par WiFi (2,4GHz) 3 COM3
(Transfert + mode embarqué)

Réseau 3

3 mBlock(v340) - Déconnecter s Pas ovveg < I

Fichier Edition | Connecter | Choix dela carte Choix des extensions  Choix de la langue  Ai

el par port série (COM) 3 Ser
o o - =3
WiFi 2,4 GHz L T et | ~e:
’ par WiFi (2,4GHz) 3 Connecter
(mode connecté seulement) | ’ i
. Mattra 3 innr le micranrnaramma u
—
e e e——
Choix de la carte  Choix des extensions  Choix de lalangue  Aide
par port série (COM) [ e Srrinte
BI u etoot h par Bluetooth 14 Recherche de périphériques Bluetooth
par WiFi (24GHz] ' Supprimer les périphériques Bluetooth
Réseau 3

v 00:1B:10:0E:0C:41 (00:1B:10:0E:0C:41 )
Mettre 3 inur le micronrnoramme | | .|

(mode connecté seulement)

Visio formation mBot (avril2017).pptx 12
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Version 2.4G ou Bluetooth ?

Emplacement module 2,4 GHz
ou Bluetooth

Port de programmation USBB R

Port RJ25 (x4)

Nécessité de disposer d’une liaison
Bluetooth sur le PC?

Appairage ?

Utilisation simultanée de plusieurs
robots ?

Communication avec smartphone
ou tablette ?

Compatibilité Android / iOS ?

Transformation en version 2.4G ou
Bluetooth possible ?

Visio formation mBot (avril2017).pptx

2.4G

NON

Automatique

Sans limite de nombre

NON

NON

Ooul

Bluetooth

oul (> 2.0)

Manuel

5 maximum

oul

Android 2.3 ou plus
iOS 7 ou plus
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Le menu pilotage mBot

mBot - générer le code

5 I vitesse @

activer le moteur IR 3 |3 puissance il

régler le servomoteur du (GEsehd ELER) 3 un angle de ERP ©

set led on board red @ green/ii§@ blue G

set led red 9 green @ blue (9

regler la bande LED BED red (9 areen @9 blue G

when on board button

on board button [IEEEd

distance mesurée par le capteur ultragons du GIEM
état du suiveur de ligne sur le =y '

line follower chrtz'IIeFtSide'nblack )
angle du Joystick sur le (GEIEM suiva

Liste de environ 40 blocs
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3 Types de connexions

s TILILA ALY Sty = P81 UL SEIIE Jeadivi CUITITLLE © Fas seuvEyaius s
Fichier Edition Choix de la carte  Choix des extensions  Choix de la langue A

e par port série (COM) 3 Ccomi2

Cable de liaison USB s - Ly coms
par WiFi (2,4GHz) 3 COM3
(Transfert + mode embarqué)

Réseau 3

3 mBlock(v340) - Déconnecter s Pas ovveg < I

Fichier Edition | Connecter | Choix dela carte Choix des extensions  Choix de la langue  Ai

el par port série (COM) 3 Ser
o o - =3
WiFi 2,4 GHz L T et | ~e:
’ par WiFi (2,4GHz) 3 Connecter
(mode connecté seulement) | ’ i
. Mattra 3 innr le micranrnaramma u
—
e e e——
Choix de la carte  Choix des extensions  Choix de lalangue  Aide
par port série (COM) [ e Srrinte
BI u etoot h par Bluetooth 14 Recherche de périphériques Bluetooth
par WiFi (24GHz] ' Supprimer les périphériques Bluetooth
Réseau 3

v 00:1B:10:0E:0C:41 (00:1B:10:0E:0C:41 )
Mettre 3 inur le micronrnoramme | | .|

(mode connecté seulement)
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Version 2.4G ou Bluetooth ?

Emplacement module 2,4GHz
ou Bluetooth

2.4G Bluetooth

Port de programmation USBB R

Port RJ25 (x4)

Nécessité de disposer d’une liaison Bluetooth sur le PC ? NON oul (> 2.0)
Appairage ? Automatique Manuel
Utilisation simultanée de plusieurs robots ? Sans limite de nombre 5 maximun
Communication avec smartphone ou tablette ? NON oul

Android 2.3 ou plus
iOS 7 ou plus

Compatibilité Android / iOS ? NON

Transformation en version 2.4G ou Bluetooth possible ?

Visio formation mBot (avril2017).pptx


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

4

[ ~EcHnoioorE]

Makeblock App

akeblock . . ° . .
g  Programmation visuelle avec I'application Makeblock App

| sur iOs ou Android

Personnalisation de l'interface utilisateur, programmation avec mBlockly

directement a partir de I'application.
S'utilise avec la version Bluetooth de mBot

Customize your own operation platform r '

® ©® B B ©
L

@

Kz

Mise en ceuvre : dans les réglages iOs ou Android, activer le Bluetooth, mettre sous
tension le mBot, lancer |la recherche d’appareils, sélectionne I'appareil « Makeblock LE »
pour établir 'association. Lancer I'application Makeblock qui va détecter

automatiquement la présence du mBot a proximité.
Visio formation mBot (avril2017).pptx
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Pilotage avec Android

Applications personnelles développées avec Appinventor

* Installation de I'extension mBot dans Applnventor
http://learn.makeblock.com/en/use-mbot-with-app-inventor/

.....

Companents Proparties
....... Dispiay bidden compongnz i Viewsr Ser
ek 1o 5o Preview on Tblet

ot e Eabe

_d [t
g0t

Drawing and Ani Tt o Labeil

Pe— ot for LstPiciert

Social

Storage

uuuuuuuuuu

LEGOS MINDSTORMSS

erimentsl
Fename

Media

Write a program like the following picture using blocks from ListPicker and mBot. When run, this will create a list of paired mBot robots (you need to link the mBot with the
Android system’s Bluetooth setting screen at first use), and allow users to select and connect to one of the robot.

when [EEZFEEHIED BeforePicking
do sot [NEGIETHED - (EENELEED to (| call [IEETE] AvailableRobots
.

when [METZETIIRS -AfterPicking
do  call [EZEES -ConneciToRabot

FPT M UisiPicker1 - W Selection ~ |

—

Write Programs with App Inventor

When connected, you can control mBot and read from its sensors with any of blocks provided by the mBot extension. The following program is an example:

Visio formation mBot (avril2017).pptx 18
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Options et modules complémentaires

MBOTVI.I ==y
Robot modulaire programmable NO_UZEA
mBo( est un robot modulalm programmable avec

mBlock basé sur Scratch.

II est constitué d' un ‘chassis robuste en aluminium équipé
de deux motoréducteurs et d'une carte de pilotage.

Il peut détecter des obstacles, suivre une ligne, émettre

des sons et des signaux lumineux, recevoir des ordres
d’une télécommande, communiquer par un canal infrarouge
avec un autre robot.

Emplacement modulz 2.4 GHz

En visioco nf::'l‘“‘mmj

Inseription: ww.ad

Deux modes de fonctionnement: [—

Mode direct, avec mBlock via une lisison s3rs
24 G-z ou Bluetoeth.

Le robot réagt en drect auscinstructons

ds programme hbaré sous mBlodk.

Mode autonome. ks programme Shkard
sous mlack ast chargé drs le
A lade cu cible de programen
Le rotot est autanome, il exoute | programme

Commdan passisie 3 un smartphare.
Applications Ancroid cu 105 paur plotzr
mBat cu e progrmmer:

s
smuitanémant darg un contete ce chisse.

Les moins Les moins
Pas passisie de It cornacter 2 un smartphane. I faut dispaeer dure fiison Bustaoth
ar chaque ordinztzur et prockder

i l'appaizge de chasve rabot. Impossibl
duslier phis ce 5 miots simuitanément
(imtesférences)

Notre consell

Pour un usage en casss sur ordirateus o
Si vous sounsitez pilater e robat vec
3 place du maduie 24G42.

ez |2 version 24 GHz.
s pouvez intlier e module Blustaoth

Visio formation mBot (avril2017).pptx

mBotVI.I

En kit,pas dz souds
Liré 372 un s, un céble de programmasian,Lre técomemands IR type TV (pis CRO0:
non fournie) et un manuel utiizatesr en anghiz

Dimersices: 180 x 130 h. 100mm

Farcticrne s 4 pils A non fouries vair page 182,

mBot v1.1 version 2.4 GHz ~ea, W 'F
1& USA 3.4GHz 2 connecer aur fardinzssur w Lo
1

MB—GDDSG 78,3097

mlotvl 1 version Bluetooth
un crdinateur au e tablsts

PACK

ROBOT MARCHEUR MBOT

Robot mBot 2,4 GHz + pattes =

MBMEOTMARCHT 84,4097 .

Robot mBet Bluetooth + pattes PACK ROBOT MBOT + SERVO

M EMARCH?. o Robot mBot 2,4 GHzx + kit servo
MBMBOT-SERVO1  04,40°
Robot mBot Bluetooth + kit servo

MBJABOT-SERVO2 81,4097

PACK ROBOT MBOT
+ AFFICHEUI

mBat 2,4 GHz + module
Mergn s éléments de

Robot mBot Bluetooth + module
M!LED‘- éléments de fixation
(] FAFFICHZ 81

Tous les produits Makeblock sant Wrés en kit Nomenclatures détaillées sur www.ad.fr
La gomme Makeblock est en perpémelle évalution, ¥ se peut que certains modbles
sokent remplacks en cours dannde.

Makebick

OPTIONS POUR ROBOT MBOT

Kit robot marcheur pour mBot

MB-98050 19,0597
Camprend lereambls dez p 2.
pour transformer vatre rabot mBot en o

marchewr:

Kit servomoteur pour mBot

Camprond tous ez &
nécesmires pour monter una taursle animée
un servormotewr aur mBat.

Kit afficheur MeLED Matrix 8x16
pour mBot
ME-13412
Vatrice programmabis ds |
Un blce de programmation spécal mtégré
et

: qui faficherant
|z matrice ot dorneront

Cahier d'algorithmique
et de programmation - Cycle 4
G.Anguenat R, Came, . Launag D Suama O'ogt
nasves, des projets,

o numériques nécesmaires,

— -
Cahiler da ldiéve calgorityvrique
TV-DELOTE2 — BI8%T |-~ Mogramensian

Livre du professewr )‘
LVDELO15s 181
LIV-DEL-0154 16,11

]
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Options et modules complémentaires, autres matériels

Makeblock

MBOT VLI (suite) —

— |
Robot modulaire programmablq l‘io_u_vf"iu !

MODULES OPTIONNELS

o une s8ection
nnaités de vo
robat mBt en profiant des 2 connecteurs RIS
fbres arla carte mCare.

Les modules scat vrés sans clbles de lalson
RJ25 nl accessoires de farion.

mBot
officheur? segments

Pack de fixation
MB-FIX-01 29 25

Ju Oacommaies qui permet d éqiper “’

jquit 4 mBot e un meduie optionrel
Campy

8 Entretoises MF M&Q5
8 entrenises MF Méx

Cibles de liaison RJ25

Longusur Référance Prix
Mem e otced) MEI4MT 221
BSame e d) MB.14204 230%7
S0am e lotce) MB14206 2645+
Afficheur 7 segments 4 digits

ME-13402
Pour afficher das domné:

Accélérométre/gyro 3 axes

ME-11012 7805
Permes de détecter des chocs. Ublks
cans b cadre dine utifsaticn dans un concours ME-13603 5.9

2 wees. Sortie analog
Parmet de sfectionna-un mads
ce fancicenement, réglar une coeggne, ete.

de

ot Zumas par exemp!

Détecteur de bruit
ME-11008 6807

r i sorties anaog ges
ce a3 des sors, clips, ot

Capteur de température et Phumidité
BT 5

Tenpérature: C.42°C.
Humicité: 20 AS‘J%HR 5% HR

Détecteur de mouvement PIR
MB-11010

Détacts b présance dz carps chauds
(arimauze, bumi

Module Bluetooth
MB-13035 13,600

Cets opticn permet d= tarsfommer tn rebat
24GHz en verson Buetcath

Visio formation mBot (avril2017).pptx

AUTRES ROBOTS ET MATERIELS

shissck
mBot V.| RANGER — INVENTOR ELECTRONIC KIT
_MB-80082 145,007 7 ,owoo.” MB-84004 114,600
[ Al

Rl bﬂ"mlp'u_r\wv\d'ch Aammatic: un robat N crte Me Orice
ot P+
' -—]
. ==

U robat trois o

n
mawemnent IR, un dé
un captear ds température. un me
cantirw, un mace Buetsath, ui

Robat tank Roboe gyropode Robot & 3 roves

Carta électronique haute Performance
Basée e apen-scurce Arciino Mega 2540, ele fournit nan seuement 5 capes
s s 10 part: lon

rercion qui vous permestent dijauter dutres fanctions

Programmatian par blocs

milot Ranger ext entidrersnt compatible avee mllodk (enviromneTent de programmation basé
el apen zouroe Serateh 20} Cel

caril zufft de gser déposer fes bio

Programmation PadTabletee

Enpis .ngmumwudrmr'v&:lﬂ.rs

cunl dure bkt

Contréle sans fil

Vaierblock HD) ourrit des proj ermetert. cierzge avec |z mBot Rarger dractemert.

Normbrews guides et cows en ligne pour sparsfondir fétuds et ke déwsioppemsnt.

pesst &gemat ftrs prograrmeé A par
ction Mo H gt e e 4.1

ULTIMATE ROBOT KITBLUE V2.0
MEB-80040 449.0097

aratruie phiseurs modzles
Dn:r

[P —

Robot modulaire programmable

est un fobot modulaire programmable avec e ent de programmaton

ipé de

deux motoréducteurs et obstacles. sunre une

g tire t 9 e evoir des ordres dune
télécommande. communiquer par un canal INfrarouge avec un autre ro

Deux modes de fonctionnement

— Mode direct.avec mBlock via une llaison sans fl 2.4 GHZ ou Bluetooth, Le robol réagi
us mBkock ] ]
mBlock est charge dans ke fobot mBot & ’w ’ & ,#J{
t e. 4 exécute le programme

Programmation et pilotage du robot mBot sur tablette I0S ou Androld avec fapplication MakeBiock HD

STARTER ROBOT KIT
1B-90004 —_103.00%"

Version 2,4 GHz

[,,(m,jyp,w,,.z moduies pour construire Les pius - appairage aulomatique entre Fordinateur et 1é robot. Permet d'UtASes lUSIeurs robo:

Les moins : impossible de ke connecter & un smartphone.
[l l:‘qup‘ cune carte Me Crion dn
dn capreur e dure séécommands nfarouge
pour un plocge 4 deanc

Version Blustooth

Les pius - connexion possible 3 un smartphone. Applications Android ou I0S pour piloter mBot ou le programmer
Les moins - i faut disposer d'une liaison
simutanément (intertérences),

h sur chaque ordinateur et procéder  fappairage de chaque robot Impossible d utikser pius de 5 mi

Notre consell

teur, prétérez 1a verss IGHZ. SI ¥ous souhanez pi
4GHz

€2 nstaller le module

u module 2
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Pieges, erreurs classiques, conseils

* Ne pas confondre les blocs « Mouvement » avec les blocs « Pilotage »

avancer de @

* Alimentation faible : chargement du programme parfois possible sans message d’erreur mais
fonctionnement incompréhensible

° Débogage des programmes : procéder par étapes, positionner des variables de débogage
dans le programme et les afficher

e Limites de fonctionnement du mode connecté (sans fil) : Les traitement prennent
plus de temps gu’avec le mode embarqué (traitement par le PC + interprétation par le

microprogramme). Par exemple un programme de détection de ligne peut ne pas bien fonctionner
(manque de réactivité du robot et perte de la ligne).

Visio formation mBot (avril2017).pptx 21


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

Pieges, erreurs classiques, conseils

 Bloc « mBot - Générer le code » Placé en téte de programme, réservé au téléversement de
du programme dans mBot (avec le cable de programmation)

» Différence entre « mettre a jour le microprogramme » et « réinitialiser le

programme par défaut » le programme par défaut intégre la fonctionnalité de
communication sans fil et des programmes de démonstration ; ces programmes utilisent des
capteurs du robot. Un robot neuf est pré chargé avec le programme par défaut. Pour 'utilisation en
mode connecté (sans fil), charger le microprogramme a la place pour pouvoir exploiter 'ensemble
des capteurs du robot,

* Risque de casse des axes des roues : 2 axes moteurs fournis, sinon remplacement du
moteur réf. MB-81320

* Conseil avec la version 2.4G : étiqueter robot et clé 2.4G

* Perte clé 2.4G : remplacer 'ensemble Clé + module 2.4G
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Pieges, erreurs classiques, conseils

* Version 2.4G en classe + module Bluetooth a insérer sur carte mCore

* Alimentation piles ou accus AA (accu lithium certifié non disponible a ce jour, en cours de
certification chez le fabricant)

 En cas de casse : 2 axes moteurs fournis,
sinon remplacement du moteur réf. MB-81320
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Pieges, erreurs classiques, conseils

[ ~EcHnoioorE]

 Maessage d’erreur incompréhensible au chargement d’un programme avec le

cable
Vérifier que le programme est constitué uniquement avec des commandes de pilotage « mBot

Scripts

I iy IE.e'e"e":
I-::.= Contrale
IE:' II.=:'+_3
IE': II:+.='+.:

mBot - générer le code

)
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Pieges, erreurs classiques, conseils

Le mode connecté 2.4G ou Bluetooth ne fonctionne pas
Vérifier que la connexion sans fil en Bluetooth ou 2,4GHz sont activées

£3 mBlock(v3.4.1) _Dé

gdadssagegter - Pas WEQTM_ {3 mBlock(v3.4.1) - Déconpect er - Pas sauvegardé

Fichier _Edition {f Connecter [ Jrhoix dea carte _ Choix des extensions _ Choix de la langue _ Aide Fichier Edition, . hoix de la carte  Choix des extensions  Choix de la langue  Aide
e par port série (COM) 4 Script =
=, Untitig ar Blue » M~ . N Untitle par port série (COM) Y y ~—m—~ Scrints
‘ par WiFi (2,4GHz) » Connecter , J Lo par Bluetooth » Recherche de périphériques Bluetoot!
Reseau 4 H ar WiFi (2,4GHz,
| P @ ) Supprimer les périphériques Bluetooth
| Réseau
¥ » I I Pt
, Mettre a jour le microprogramme I t I {
Voir les fichiers source mBot" Réinitialiser le programme par défaut » i 2 m
Installer les pilotes Arduino Set FirmWare Mode >
l S ' Voir les fichiers source mBot ¥
Eavan Installer les pilotes Arduino
/[ ‘ \ mBot - générer le code
Scripts sostumes SONs & -

mBot ¥ @ Vérifier que la pastille du menu Pilotage / mBot est verte

mBot - genérer le code

3 Ia vitesse @)

)
activer le moteur R 3 la puissance Wi
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Pieges, erreurs classiques, conseils

* Impossible de téléverser un programme avec le cable
Connecter le cable de programmation au robot et au PC, mettre sous tension le robot. Un message
sonore de Windows (« ding/dong ») indique habituellement qu’un périphérique USB est détecté.

Attention, la premiére fois que cette opération est réalisée sur un poste, Windows installe
normalement automatiquement les pilotes. Cela peut prendre du temps... cela peut échouer...
Windows signale I'installation dans la barre des taches, on peut suivre le processus d’installation

N\ - |J (&} r"_] Installation du logiciel de pilu- @
-SERIAL CH340 (COM8) * X :
) US.B =2 L C, - £ \CO 8'J, - — - USB-SERIAL CH340 (COMBS) installé
* Le pilote de périphérique a été installé, T [] {+)

USE-SERIAL CH340 (COME) -fPrét a étre utilisé

s ¥

03/02/2017

|
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Pieges, erreurs classiques, conseils

Probleme d’installation des pilotes

Le pilote cIr: périphérique n'a pas pu étre ins taIIr:

Le gestionnaire de périphériques Windows affiche un : s @m E a =

périphérique inconnu, le pilote « USB-SERIAL CH340 » Al 2w .

n’apparait pas dans la liste des ports COM et LPT : les pilotes | N :

ne sont pas installés T l— 5
s :

&2 Gestionnaire de périphériques

Fichier Action Affichage 7

&= | E| HE| 8| 2%

4 e A4-001
- [l Appareils mobiles

rts (COM et LPT)
- ? Intel(R) Active Management Technology - (COM4)
"? Lien série sur Bluetooth standard (COMED)
‘? Lien série sur Bluetooth standard (COMEL)
‘? Lien série sur Bluetooth standard {(COMES)
"? Lien série sur Bluetooth standard (COMED)
‘? Port de communication (COMIL)
™' Port imprimante ECP (LPT1)

b ﬁ Radios Bluetooth

Visio formation mBot (avril2017).pptx

rﬁ Gesticnnaire de périphériques E@ﬂﬂ
Eichier  Action  Affichage 2
&= @ E HE 8| EK

»- 12 Périphériques de sécurité "
> !35 Périphériques d'interface utilisateur

l » - Périphériques systéme
4 --"? Ports (COM et LPT)

-T5" Intel(R) Active Management Technology - SOL (COlv
‘? Lien série sur Bluetooth standard {COMED)
‘? Lien série sur Bluetooth standard {CORMEL)
‘? Lien série sur Bluetooth standard (COMEE)
? Lien série sur Bluetooth standard (COMET)
? Port de communication (COMI)

\_}LUSB SERIAL CH340 (COME
. 2} Processears
>ﬁ Radios Bluetooth

27


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

Pieges, erreurs classiques, conseils

* Installation des pilotes Arduino:
' mBlock(v3.4.5) - Déconnecter - Pas sauvegz_:rdé — L — ™ e Mokl gl DM ‘ i) L et - Mk Dﬁf‘ ‘ e

— - Ready to Install
chier Edition | Connecter | Choix de la carte Choix des extensions Choix de la Setup is now ready to begin instaling Makeblock Board Driver on your computer.

Installing

Please wait while Setup installs Makeblock Board Driver on your computer.
- par port série (COM) » - ] )
] U t tl Click Instal to continue with the installation. Finishing installation. ..
- niitlg Il .
par Bluetooth 4 I I
par WiFi (2,4GHz) ¥ . 2=
Réseau »

Téléverser le microprogramme de communication

Réinitialiser le programme par défaut 4

Réglez le mode de microprogramme 3

Voir ichi £

Installer les pilotes Arduino - Eoz
—— — = -

g B
= Gestionnaire de périphériques E@g

Fichier Action Affichage Z
= |FH|E HE| 8 @S

>_l/">‘ Périphériques de sécurité "

b
Installation du pilote de périphénique

b E’Tj Périphériques d'interface utilisateur Vérification de I'inSta"ation

l >y Périphériques systéme I_e gest'onna're de

.73 Ports (COM et LPT) ;s . ;. . .

-.J5" Intel(R) Active Management Technelogy - SOL (CON pe ri pherlq ues Wl ndOWS afﬂChe
‘? Lien série sur Bluetooth standard (COMED)

‘? Lien série sur Bluetooth standard (COMEL) Ie pIIOte « USB_SERIAL CH340 »

:? Lien se:r?e sur Bluetooth standard (COMES) Iorsq ue mBot est sSOuUs tens|on
? Lien série sur Bluetooth standard (COMED)

13" Port de communication (COM1) et est connecté a l'ordinateur

‘ o ;nll'..llllflﬂHLC CLFILFTY
(I ."Z" USB-SERIAL CH340 (COM8J>
o oo

b -£3 Radios Bluetooth i
] T | [»

m

Visio formation mBot (avril2017).pptx 28


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

Pieges, erreurs classiques, conseils

 Télécommande infrarouge : les différentes touches

la touche |[J}d est pressée sur la télécommande

Mode 2: Wall
avoidance robot

Mode 1: Remote

Line follower obot
manual control

Mode 1: Remote manual control
Users can use buttons to control the

direction and speed of mBot.
Forward ------

Mode 2: Wall avoidance robot
Right A robot that can avoid walls and obstacles
Backward while moving.

Mode 3: Line follower robot
Line follower is a robot that can follow a
Setth
of ﬁ,e",;g’f,ff’ path. The path can be wvisible like a black
line on a white surface (or vice-versa)

EODEEEe
ool Jof
SO0 ENE@
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Pieges, erreurs classiques, conseils

* Les versions de mBlock évoluent régulierement, les intitulés de menus

peuvent changer...

] par port série (COM) '

]

- Untitlg par Bluetooth ’
par WiFi (2,4GHz) '
Rézeau '

Mettre & jour le microprogramme
Réinitialiser le programme par défaut b
Set FirmWare Mode

Voir les fichiers source

Installer les pilotes Arduino

3

-E_";- mBlock_rev2(v3.4.3)} par port série (COM) Connecté - Pas sauvegardé
Fichier diion

r | Choix dela carte Choix des extensions  Choix de la langue

~ e

mBot I

\

&

E:f mBIock(vB.d.Sﬁar port série (COM) Connecté - Pas sauvegardé

M1
L.-.J

Untitle

par port série (COM)
ar Bluetooth
par WiFi (2,4GHz)

Réseau

Téléverser le microprogramme de communication
Réinitialiser le programme par défaut

Réglez le mode
jlez

€ mictoprogramme
Voir les fichiers source

Installer les pilotes Arduino

»

»

»
»

Fichier Edition |Connecter) Choix de la carte  Choix des extensions Choix de la langue  Aide

b Scripts

Bonjo!

Bonjol

T

e T
pencer 3§

penser a [

* Ressources, téléchargements, ... : http://www.makeblock.com/product/mbot-robot-kit
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Pieges, erreurs classiques, conseils

Module Bluetooth

Le module Bluetooth du mBot supporte les deux protocoles Bluetooth 2.0 and Bluetooth
4.0.

Si il apparait sous le nom « Makeblock LE » dans les périphérigues Bluetooth détectés par
Android (menu réglages de la tablette), cela signifie qu’il fonctionne avec le protocole
Bluetooth 4.0.

'application Mackeblock permet d’associer automatiguement un mBot en placant ce
dernier a proximité de la tablette.

Si une association en manuel a été réalisée au préalable, il est recommandé de supprimer
« Makeblock LE » de I'historique des matériel déja associés avant de lancer I'application
Mackeblock, sans quoi celle-ci risque de ne pas associer automatiguement le mBot.

Note : lorsque I'association entre la tablette et le mBot est réalisée, la LED témoin bleue
passe du clignotement a l'allumage fixe.
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Pieges, erreurs classiques, conseils

Procédure de réinitialisation de la clé et du module sans fil 2.4 GHz

. B
1 - Mettre hors tension le mBot a—
2 - Déconnecter toutes les clés 2,4 G des ordinateurs a proximité
3 - Mettre sous tension le mBot puis appuyer sur le micro bouton poussoir (blanc) situé sur
le module 2,4Ghz du mBot
=>» le témoin bleu du module 2,4Ghz doit clignoter rapidement

4 - Insérer la clé 2,4 G dans un port USB du PC = le témoin bleu du module 2,4Ghz doit
étre allumé en fixe (cette clé est désormais associé au module

5 - Afficher la rubrique Pilotage / mBot dans mBlock = la pastille témoin de connexion du
robot avec Scratch est rouge (pastille située a droite du nom mBot)

6 - Sélectionner le menu Connecter / Par Wifi (2,4GHz) / mBot = la pastille témoin de
connexion du robot avec Scratch doit passer au Vert,
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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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