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LYCEE POLYVALEN

La machine dans tous ses états

D'CSTOURNELLES DE LONSTANT EPI2
Pdle Ampere ART BOT Programmer
3PEP
Nom : Prénom :

Configuration du loqiciel :

1- Lancer le logiciel MBlock

5- Connecter le robot au logiciel par port série (ici COM5)

Page 1 sur 4

Si vous ne savez pas quel port série
correspond a votre robot :
- Débrancher le cable USB du PC
- Regarder quel port a disparu
- Rebrancher le cable USB
- Sélectionner le port qui est
réapparu
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La machine dans tous ses états

D'ESTOURNELLES DE C.ONSTANT EPI2
Pdle Ampere ART BOT Programmer
3PEP
Les outils pour programmer :
Les éléments nécessaires au programme sont :
Contréle Opérateur Pilotage
I o

ue Aide

Scripts | Costumes | Sons

: Aide gue Aide
Scripts Costumes Sons | Scripts Costumes Sons ‘ ui‘ b }{
J ouvement

Apparence

rateurs

Pilotage

mBot ¥ [}

» Dans Contr6le, vous trouverez tous les éléments nécessaires pour poser
des conditions (si, sinon,...) ou des temporisations (attendre 1s, répéter
indéfiniment,...)

» Dans Opérateur, vous pourrez comparer deux éléments (par exemple : la
distance mesurée par le capteur a ultrason < 10 cm)

» Dans Pilotage, vous trouverez tous les capteurs et actionneurs du robot
(Moteur, DEL, Son, Capteur ultrason, capteur suiveur de ligne,...)
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La machine dans tous ses états
ART BOT Programmer

D'ESTOURNELLES DE C.ONSTANT

P6|Ie Ampér‘e
3PEP

EPI2

Programmation :

Vous devez toujours commencer votre programmation par

(Disponible dans les outils de Pilotage)

> Les outils de base pour programmer le robot :

Détection d'obstacle : préciser
la distance en cm (ici 10 cm)

Le capteur suiveur de ligne est
sur la ligne noire

Le capteur suiveur de ligne
sort d gauche de la ligne noire

Le capteur suiveur de ligne
sort d droite de la ligne noire

Les moteurs M1 et M2 (droit
et gauche) tournent a la
vitesse ... pour avancer
De0a255:

0 arrét des moteurs

255 vitesse maxi

Le moteur M1 (droit) ou M2
(gauche) tourne a la vitesse ...
De -255 a 255

-255 recule vitesse maxi

0 arrét

255 avance vitesse maxi

Les moteurs M1 et M2 (droit
et gauche) tournent a la
vitesse ... pour reculer
De0a255:

0 arrét des moteurs

255 vitesse maxi
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distance mesurée par le capteur ultrasons du {

état du suiveur de ligne sur le (Zew =ﬂ

état du suiveur de ligne sur le (Ze =

état du suiveur de ligne sur le (e =

3 Ia vitesse @)

activer le moteur (@ 3 la puissance EiN

activer le moteur {ERY 3 la puissance EIN

3 la vitesse EiM
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D'ESTOURNELLES DE CONSTANT EPI2

Lot parcowrs sur mesure A Lo Flechy

Pole Ampere ART BOT Programmer

3PEP

Conseils :

Le plus simple dans un premier temps est de mBPt = f;_éﬂérer le Ct_!dE
répéter indéfiniment une succession de répéter indéfiniment
si —alors —sinon. i

Exemple :
si distance mesurée par le capteur ultrasons
du port3 < 10 cm alors avancer a la vitesse 0

Sinon

Si état du suiveur de ligne...... alors

Sinon ...

Téléverser le programme vers le robot :

1- Assurez vous gque le logiciel détecte bien que le robot est connecté
(voir page 1 sur 4)

2- Faire un clic droit sur mBot - générer le code puis cliquer sur téléverser
dans I'arduino

mBot - générer le code
teléverser dans I'Arduino
dupliquer

cHRRFInGr

3- Cliquer sur Téléverser dans I’Arduino

mBlock - Based On Scratch From the MIT Media La

chier Edition Connecter Choix de la carte  Chy

Scripts &

oix delalangue  Aide

I - G [GEINY ( télsverser dans [Arduino ouvrir dans I'DE Arduino
Controle o]

1 #inclu® s -

x5

[ opérateurs ¥ 13

B Biocs avarianies [ Pitotage 14
5 #include <MeMCore.n>

érer
attendre € secondes €

7 MeDCMotor motor - 9(9);

8 MeDCMotor motor, "10(10) ;
répéter €O fois 12 V;mid move (int dirsction, int speed)
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	Nom :                                             Prénom :
	Configuration du logiciel :
	1- Lancer le logiciel MBlock
	2- Si le logiciel n’est pas en français, modifier le choix de la langue

