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Le robot Mbot

Petit topo sur le robot
Le MBot est un robot modulaire (on peut Iui rajouter des options)
programmable avec environnements de programmation par blocs Scratch
mBlock.
Constitué d'un chassis en aluminium anodisé bleu équipé de deux moteurs et
d'une carte de pilotage compatible Arduino.
Il peut :

détecter des obstacles

suivre une ligne

émettre des sons et des sighaux lumineux

recevoir des ordres d'une télécommande

communiquer par un canal infrarouge avec un autre robot...

L environnement mBlock

Similaire a Scratch mais disposant d'une section pilotage (vert bleuté) pour
communiquer avec les capteurs et donner des ordres aux actionneurs.

Ici le lutin de base n'est pas un chat mais un panda !
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La section Pilotage :
Toutes les communications avec le robot sont dans cette rubrique, rubrique
que |'on peu diviser en deux grandes parties :

- Les actions (mouvements, lumieres, vitesses...)

- Les informations (Distances, lignes...)
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Petit exercice d'échauffement : Faire |'organigramme du code ci-dessous :

mBot - générer le code

avancer ~ [ENE] vitessem

avancer ~ [ENE] \ritesse@
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Conversation avec le robot

Le robot se connecte a I'ordinateur de 3 maniéres différentes : en USB, par
Bluetooth ou en wifi. Au collége, on utilisera essentiellement le protocole USB.
Une fois le robot branché et le code transféré, le robot |'exécute
immédiatement. Afin qu'il ne tombe pas de la table, veillez a toujours le
mettre de dos (comme su la photo de droite).

Une fois le robot branché en USB et sur ON, vérifier sa connexion :
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ainsi que le choix de la carte, dans notre cas : mBot (mCore), puis passez en
mode Arduino (Edition / Mode Arduino)

retour < téléverser dans 'Arduing

1#include <irduino.h>

2 #include <Wire.h>

3 #include <Softwarelerial.h>
q

S #include <MeMCore.h>

6

R R Enfin faire "téléverser dans |'Arduino" pour

mettre a jour le programme de bord dans la carte.

A vous de jouer : saisir le code d'échauffement puis le transférer dans le

robot.
Le robot suit-il les instructions comme vous |'attendiez? = . . . . . ..
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Ou va le robot, comment contrdler au millimétre ses déplacements.

Il ne vous a pas échappé que les vitesses sont comprises entre O et 255 dans
un sens et dans l'autre (-255 ; O pour la marche
arriere et O ; 255 pour |'avant). Cela vient du codage EEEEEEINETE
pour communiquer avec le robot, 1 octet ou un nombre e EEREEREE
binaire de 8 chiffres.

Pour faire clair : 255, vitesse maximale, O, arrét.

Le code fixe la vitesse, une temporisation qui va
permettre au robot d'avancer un certain temps.

D'ou I'importance de connaitre
les vitesses du robot /

Probleme :
- Dressez |I'organigramme de ce code,
- Décrivez I'algorithme (ce que le robot va faire)
- Saisissez le code et versez-le dans le robot, concluez sur le

fonctionnement réel du robot.

mBot - générer le code

liota & note@beat
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