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Présentation

Il s'agit d'un robot Mbot du commerce.

Il est doté d'une carte électronique programmable. Celle-ci peut étre programmé grace a un ordinateur
soit par fil ( port USB ), soit par Wi-fi.

On utilisera le logiciel « Mblock » pour créer nos programmes. Le langage graphique utilisé est du type
« scratch ».

Le robot mBot interagit avec son environnement en fonction du programme qu'on lui implante.

Pour cela, il est capable de collecter des informations grace a ses capteurs et de réaliser des
actions grace a ses actionneurs

Actions et actionneurs

® |e robot vendu de base, est capable de se déplacer : il est équipé de deux moteurs indépendants
reliés chacun a une roue (qui devient donc une roue motrice).

® |l peut émettre des sons grace a un buzzer.
® |l peut émettre de la lumiére grace a 2 DEL 3 couleurs (RGB) dont la couleur est paramétrable.

® D'autres actionneurs peuvent étre branchés en option ( afficheur 128 LED, motoréducteur, blocs 4
LED, afficheur 7 segments... ).

Boutons et capteurs
Pour interagir avec son environnement et y recueillir des informations, on retrouve sur le robot :
® un module Wi-fi qui permet de recevoir les ordres émis par 'ordinateur.

® un capteur de luminosité qui le renseigne sur la luminosité ambiante.
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® un module a ultrasons qui lui permet de « voir » les obstacles a I'avant et d'en connaitre la distance.

un module de suivi de ligne au sol a infrarouge.
un bouton paramétrable.

un bouton de mise sous tension.

d'autres capteurs peuvent étre branchés en option ( humidité, flamme, fumée,gyroscope...).
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1. Localiser les capteurs et les actionneurs

-
5 9

dutton

Carte Wifi




Localiser les capteurs et les actionneurs

© LEDRGB1

Léb1

=

LED 3 couleurs RGB 1

@ LEDRGB2

LED 3 couleurs RGB 2

@ Bouton

Bouton

@ Capteur de luminosité

Capteur de luminosité

6 Buzzer

Buzzer

INITIATION A LA PROGRAMMATION GRAPHIQUE DU ROBOT
Mbot



INITIATION A LA PROGRAMMATION GRAPHIQUE DU ROBOT
Mbot

@ Ports

Ports pour capteurs et actionneurs optionnels

@ Prise USB

Prise USB

Localiser les capteurs et les actionneurs

Y Tdosues
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Localiser les capteurs et les actionneurs Mbot

0 Roue motrice gauche

Roue motrice gauche

9 Moteur gauche

Moteur de la roue gauche

@ Module de suivi de ligne

Module de suivi de ligne infrarouge

G Moteur droit

Moteur de la roue droite
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Mbot Localiser les capteurs et les actionneurs

@ Roue motrice droite

Roue motrice droite

o Module a ultrasons
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Localiser les capteurs et les actionneurs Mbot

Module a ultrasons

9 Module de suivi de ligne

Module de suivi de ligne a infrarouge
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2. Logiciel de programmation mBlock

=

Lancez le logiciel mBlock.

mBlorh

Dans « choix de la carte », sélectionnez mBot.

tch From the MIT Media Lab(w3.4.11) - Déconnects
er  Chomdelacarte  Choix des extensions  Ch

Arduino

w

Arduine Uno

Arduine Leonardo

Arduino Mano [ mega328 )
h Arduino Mega 1280

Arduino Mega 2560

ElIS 00T

Makeblock
Starter/Ultimate (Crion)
Me Une Shield
. mBaot (mCare)
mBot Ranger (Auriga)
b’ | Ultimate 2.0 (MegaPi)
MegaPi Pro

Autres
PicoBoard
regler |la DEL de la car

Puis dans « choix des extensions », sélectionnez Makeblock.
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Logiciel de programmation mBlock

te
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Gérer les extensions
Restaurer les extensions

Vider le cache
Smart Servo Tools

Joystick{&rduine Mode Only)
Arduino

Microsoft Cognitive Services

m.lulah:l:lm:k

Smart Servo

Communication

ledia Lab(v3.4.11) - Déconnecter - Pas sauvegardé

Choix des extensions  Choix de la langue  Aide

Ctrl+Shift+T

avancer ¥

&3 mBlock - Based On Scratch From the MIT Media Lab(v3.4.11) - Déconnecter - Pas sauvegardé
Fichier Edition Connecter Choixdelacarte Choix des extensions Choixdela langue  Aide

[-] Untitled

Scene
1 ariere-plan
Nouvel arriére-plan

a/an
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a DEL

X: 240 yaj
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o Zone programme

o P |

Zone dans laquelle vous allez saisir votre programme.

9 Bibliothéque d'instructions

I Mouvement I Evénements
I Apparence Contrdle
I San Capteurs
I Stylo I Opérateurs

I Blocs & variables Pilotage

Vous trouverez ici les différentes bibliotheques d'instructions pour concevoir vos programmes.
En ce qui nous concerne, nous utiliserons essentiellement :

® Blocs et variables

® Evénements
® Contrble
°

Opérateurs
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Logiciel de programmation mBlock Mbot

® Pilotage

e Taille de la fenétre

180 4

Pour un meilleur regard, réduire cette taille de fenétre avec la fleche (clic dessus).

0 Instructions pilotage

mBot ¥ L] Toutes les instructions possibles de la bibliotheque
Pilotage

mBot - générer le code

avancer ¥ [EENERLEEET

activer le moteur ER 3 1a puissance

ents du afficher

régler le détecteur de lumiére du [Zlgse

regler le declencheur de caméra gl

activer le mini ventilateur du 5|

luminosité mesurée sur le EEle= s R0

quand le bouton de la carte est i

Pour créer le programme, il suffit de glisser les instructions des éléments de la bibliothéque dans
la zone de création du programme.

Attention, il faut parfois les déposer avec précision pour que cela s'imbrique a la maniére
d'une piece de puzzle.
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3. Contenu des onglets courants mBlock

Onglets courants

=
= Blocs & variables

- T

|

Iv

_ Opérateurs

T

8868 777"

u [} EHHHE (L E
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Méthode pour créer le programme Mbot

4.

16

Meéthode pour créer le programme

=

Je sélectionne la bonne bibliothéque d'instruction

I Mouvement IE ements
I—rrarnnbn fe Contréle

I Sor ICart-—ura

I Styl I Opérateurs

I Blocs & variables

Une fois les différentes instructions affichées (1) , je choisis celle qui m'intéresse et la glisse
dans la zone de droite (2).

E} mBlock - Based On Scratch From the MIT Media Labiv3.4.11) - Déconnecter - Pas sauvegardé - X
Fichier Edition Connecter Choixde lacarte  Choix des eensions  Choix dela langue  Aide
- N Instruct Costumes | So 2 -
W Unfitled ’- . nstructions stumes ns an
=== IHu ment me (>}
N
I %
- x: 9
Is Bopérate y: 24
[ iocs &variables Pilotage
== . (2]
o Cliquer - déposer
mBot - générer le code
X: 240 y: -172 *
d/anm 3 la vitesse @)
= activer le moteur W9 2 la puissance (31|
régler le servomoteur du (NSRS EEPN 2 un angle de €9 © Pour que les blocs s'imbriquent
Scene M-Panda - a - -
1 arriére-plan régler la DEL de la carte @389 en rouge @8 vert € bleu € correctement, il faut &tre précis enles
Nouvel .
wpian regler Ia DEL (RS @D cn rouge B! vert € bleu @D positionnnant.
i / aa
régler Ia bande DEL C2NES CEEW €M n rouge G vert @9 bleu E9
jouer la note temps
quand le bouton de la carte est R Q=4

SUPPRIMER UNE INSTRUCTION :

Pour supprimer une instruction non souhaitée, il suffit de la re-glisser dans la bibliothéque a gauche
ou clic droit « supprimer ». Attention, il faut parfois procéder par étapes car les instructions
imbriquées viennent ensemble.

= Exemple

je saisis le bloc l A ! par sa premiére instruction et le je le sors du programme
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quand est cliqué
répéter @D fois
sl bouton de la carte alors

- 1
avancer ¥ [ERERRVIGEET

3
attendre @) secondes
¥

e & la vitesse (i}
3
Stop Jueliing

Sl

jouer la note m temps

quand est clique
répéter €I fois
sl bouton de la carte alors avancer ~ EREIVIEEE

attendre @) secondes
sinon

. . avancer ~ [EGIRYI=EEs
jouer la note Un demi ¥ el
' stop [TIT

Je saisis « attendre 2 secondes » et je le dissocie des autres instructions pour isoler
I'instruction que je veux effacer.

quand est clique

répeter ‘I:' fois . .
avancer v ERNCRRVIGETE
si  bouton de la carte [iEaNd . alors ==

attendre @) secondes

avancer ~ ERCIRVIGEEER 07

sinon
jouer la note (3 (MEELM temps
stop

Je peux maintenant supprimer l'instruction « avancer a la vitesse 100 ».

17
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Méthode pour créer le programme

18

quand est cliqué
répéter €I fois
si . bouton de la carte [Eaadhd . alors

sinon

jouer la note (259 (LIS temps

attendre @ secondes
avancer ¥ EREIRLCEER 07
StOp Rislllng

Mbot
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5. Vos premiers pas dans la programmation avec
mBlock

Votre programme commencera par :

mBot - générer le code Si vous souhaitez que le robot enregistre votre programme pour

|'exécuter ensuite.

ou

quand =L S vous souhaitez piloter votre programme depuis I'ordinateur. Dans

ce cas, il démarrera lorsque vous appuierez sur le drapeau vert situé sur I'écran d'accueil.

Vous devez ensuite choisir la structure de base de votre programme. Dans un premier
temps, nous utiliserons deux types de structures :

répéter indéfiniment

., Laboucle infinie OU la boucle avec compteur ( qui s'exécute un nombre de fois

déterminé ).
Ensuite vous pouvez enchainez les instructions dans I'ordre souhaité.
© Exemple d'un programme simple :

Quand l'icone départ est appuyée, le robot doit se déplacer en avant a la vitesse 100 pendant 3
secondes puis s'arréter.

quand est clique

répéter @ fois
avancer ~ ERE vitesse

—
attendre @ secondes

| —
stop
-

19
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A vous maintenant :

Quand l'icone départ est appuyée, le robot doit se déplacer en avant a la vitesse 100 pendant 3
secondes puis s'arréter 3 secondes. Le programme se répéte 2 fois.

Complétez:

quand est digue
répéter @@ fois

B : = vitess

]

attendre 9 secondes
¥

B : = vitess

[
attendre @) secondes

REMARQUE :

Les actionneurs ne s'arrétent pas tout seul. Il faut TOUJOURS leur donner l'ordre de
s'arréter ( a I'exception du buzzer car on détermine la durée de la note jouée ).

20
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Démarche pour réaliser chaque programme

6. Démarche pour réaliser chaque programme

=

Vous allez créer tous les programmes proposés dans I'ordre.

Tout d'abord, dans votre dossier personnel du se3, Docs/Technologie/mBot

Tous vos programmes seront enregistrés dans ce dossier au fil de votre travail.

Vous devez également faire une « sauvegarde manuscrite » sur une feuille de chaque
programme.

Créez le programme demandé sur Mblock, vous remarquerez que la traduction en langage C

s'exécute sur la fenétre de droite.

Vérifiez sur le robot que le commutateur est bien sur « ON ».

Assurez-vous que dans le menu Connecter / par port série (COM), l'instruction « COM... » est
bien activée.

| Connecter | Choix de la carte  Choix des extensions  Choix de la langue

i
| par port série (COM) v v coms

par Bluetooth 3

par WiFi (2, 4GHz) 3

Une fois le programme prét a étre testé, téléverser dans I'Arduino , attendez le codage de votre
programme et son transfert dans le robot. Une fois le transfert achevé, il s'exécutera selon vos
instructions de programmation ( soit directement, soit par une manipulation sur le robot de
votre part).

21
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22

€2 mBlock - Based On Scratch From the MIT Media Lab(v3.4.11) - par port série (COM) Connecté - Pas sauvegardé
Fichier Edition Connecter Choixdela carte  Choix des edensions

Instructions

| contrsie

[l Biocs & variables Pilotage

mBot ™

capteur de [ur

quand le bouton de la carte est PIES

&

Choix de la langu®® Aide

INITIATION A LA PROGRAMMATION GRAPHIQUE DU ROBOT

IBcutcn Téléverser dans I'Arduino I

Le robot est connecté. Point au

Retour _ Téléverser dans I'Arduino

Ouwrir dans I'EDI Arduino

Fenétre de I'évolution du transfert du programme vers le robot.

Diémarrer téléversament

Télgverzameant en cours

Fermer

vert et indication "Connecté" dans TFIncIode <ATduine b
le bandeau. B 94 2 #include <Wire.h>
e 3 #include <SoftwarsSerial.h>
4
= 5 double angle_rad = PI/180.0:
quand  est cliqué € double angle deg = 180.0/PI;
répéter@ fois 7
g & void secup(){
3 la vite 93
& .
" 1void loop(){ Traduction en
a la vitesse €I 2 _leop): langage C du
[attamie © secondes i + programme
5 void _delay(float seconds){
& long endTime = millis() + seconds * 1000;
7 =(millis() < endTime) loop();
8}
9
0 void _loop(){
1}
avrdude: input file C:\Users\SLEIXE\AppData\Locall\Temp\build53761814714
avrdude: reading on-chip flash data:
Reading | 1 100%
avrdude: verifying ...
avrdude: 1762 bytes of flash verified
avrdude dome. Thank you.
al - | »
send encode mode recv encode mode
’79 mode binaire O mode texte ’79 mode binaire O mode texte
Q=Q Envoyer

Mbot
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7. Programmes a réaliser sur mBlock

L'objectif est de manipuler tous les actionneurs et les capteurs du robot Mbot.

Programme n°1 : faire clignoter (1s) une DEL RGB (1 ou 2) en rouge 10

fois de suite.

Méthode

® Réaliser une boucle et mettre a I'intérieur Allumer la del.
Attendre 1s

Eteindre la del

Attendre 1s

Programmer la boucle pour qu'elle fasse le programme 10 fois

Eléments nécessaires

mBot - générer le code

¢ | r__,LJ
Dy

régler la DEL de la carte en rnuge@vert@ bleu @

Programme n°2: Identique a P1 mais faire clignoter les 2 DEL RGB en

alternance.

Méthode

® Réaliser une boucle et mettre a l'intérieur Allumer la del 1 éteindre la del 2
Attendre 1s

Eteindre la del1 allumer la del2

Attendre 1s

Programmer la boucle pour qu'elle fasse le programme 10 fois

23
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Programmes a réaliser sur mBlock Mbot

Pour éteindre une DEL, il faut mettre les valeurs de rouge, vert et bleua 0

régler la DEL de la carte en rauge@vert@ bleu @

Eléments nécessaires

Identique au P1 + Un module pour Régler la del n°2

Programme n°3 : Utiliser une condition et le détecteur de lumiéere pour
faire fonctionner le P2.

Méthode

Avant la boucle du P2, Ajouter :
Une condition Si ( il se passe ceci) alors
Ici I'événement déclencheur est la baisse de la lumiére mesurée sur la carte en dessous de 100 lux.

Eléments nécessaires
I régler |la DEL de la carte en rouge (9 vert {8 bleu (9
—
|
u:apteur de luminosité sur |a carte ")

r_. | N <
S

régler la DEL de la carte en rouge @§ vert G blew G

Programme n°4 : Utiliser le capteur de luminosité pour créer une alarme

Méthode

Utiliser la condition si alors/sinon

Une condition Si ( il se passe ceci) alors

Ici I'événement déclencheur est la baisse de la lumiére mesurée sur la carte en dessous de 100 lux
Jouer la note de I'alarme sur le buzzer

Sinon

Ne pas jouer de note
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Eléments nécessaires

mBot - générer le code -
— ,_J

B < B
I'_"—J

=3

(M RN Y capteur de luminosité sur la carte ™))

jouer la note temps

Programme n°5: Il ne s'exécutera qu'une seule fois.Le robot avance
durant 3 secondes a la vitesse 100. Puis il s'arréte.

Méthode

Réaliser une boucle et mettre a l'intérieur :
® Avancer le robot a vitesse 100

® Attendre 3s

® Avancer le robot a vitesse 0

Eléments nécessaires

mBot - générer le code - I
-

3 la vitesse CB)

Programme n°6 : Dissocier la vitesse des moteurs ; Le robot tourne en

rond 3s (sens horaire) puis 3s (sens trigonomeétrique) 2 fois de suite

Méthode

Réaliser une boucle et mettre a I'intérieur :
® Faire tourner la roue gauche seule
® Attendre 3s

25
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® Faire tourner la roue droite seule
Attendre 3s

Arréter les moteurs

Eléments nécessaires

mBot - générer le code activer le moteur (ER 3 |3 puissance (9
activer le moteur (EM 3 la puissance (9
Ster @ fois
—

Sy " |

Programme n°7 : Le robot avance s'il se trouve a moins de 25 cm d'un
obstacle. S'il voit un obstacle devant lui a moins de 10 cm, il recule,

tourne a droite et reprend son avance.

Méthode

Régler la vitesse a 50 ( utiliser une variable)

Réaliser une boucle infini

Si la distance < 10 reculer pendant 0,5s puis tourner a droite pendant 0,5s

Si la distance < 25 avancer

Sinon ne pas avancer

Eléments nécessaires

distance mesurée par le capteur ultrasons du
mBot - générer le code
. < H-<HKH distance mesurée par le capteur ultrasons du

Gl vitesse ~
3 la vitesse [ vitesse a la vitesse (vitesse

- ] a la vitesse | vitesse

Programme n°8 : Suivre une piste a I'aide du Module de suivi de ligne a

infrarouge

26
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Méthode

Régler la vitesse a 100 ( utiliser une variable)

Réaliser une boucle infini

Si lecteur ligne c6té droit et gauche sur noir ; avancer

Si lecteur ligne c6té droit sur noir et c6té gauche sur blanc ; tourner a droite

Si lecteur ligne c6té droit sur blanc et coté gauche sur noir ; tourner a gauche

Si lecteur ligne c6té droit et cété gauche sur blanc ; reculer
Utiliser des boucles Sl ... ALORS ... SINON ...

O Les différentes situation du suiveur de ligne

Situation 0 Situation 1 Situation 2 Situation 4
Le robot avance Le robot tourne Le robot tourne Le robot recule
a gauche a droite

Eléments nécessaires

mBot - genérer le code

mettre a
etire Ko & E

Port 2™ 1 Cdté droit™ noir™

Fort 2¥ 1 Coté gauche™ noir™

3 la vitesse | vitesse a la vitesse | vitesse

3 la vitesse (vitesse 3 la vitesse (vitesse
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