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Atelier Programmer un Robot mBot

Sur cet atelier nous allons voir comment programmer un robot mBot pour qu’il suive automatiquement une ligne noire
mais qu’il soit aussi capable de détecter un obstacle, de jouer une siréene d’ambulance ou bien afficher un message en
fonction de certaines conditions grace aux différents capteurs présents sur le robot. Nous allons avant de le programmer
fabriquer un circuit pour le robot ou utiliser celui existant pour le tester.

Le matériel nécessaire :

- Robot mBot

- Cable de transfert USB

- Uncircuit

- Unordinateur

- Gros feutre noir

- Uneréegle

- Ducarton

- Du Papier (A3 de préférence)
- Duscotch

Premiére étape : Réaliser le circuit

1. Pour tester on pourra dans un premier temps se servir du circuit en 8 inclus dans la boite.

2. Le plus sympa serait de fabriquer un circuit nous méme avec des feuilles de papier, un gros feutre noir et du
carton pour faire un tunnel.

3. Pour faire cela on va tracer des lignes qui feront au moins 3cm de large que I'on remplira de noir et réaliser le
circuit que I'on veut comme I'exemple ci-dessous :

4. Etenfin on fera un ou plusieurs tunnels en carton assez grand pour laisser passer le robot




Deuxieme étape : Programmer le robot mBot

Nous allons programmer notre robot avec un logiciel que vous avez certainement déja vu en classe, il s’agit de mBlock.
C’est un logiciel basé sur scratch et qui permet de simplifier la programmation grace a des blocks de couleur indiquant
quelles actions doit faire le robot.

Nous allons donc ouvrir mBlock avec I'icone :

mBlock

Une fois le logiciel ouvert nous nous retrouverons face a une interface tres coloré contenant plusieurs éléments
intéressants :

Dans le bloc Apparence on trouvera tous ce qui concerne la matrice LED du
. robot, on ne I'utilisera pas sur cet atelier
Apparence
Dans le bloc Afficher on trouvera tous ce qui concerne les LED de couleur,
. la lumiére et les sons que peut jouer le robot
Afficher
. Action concerne les déplacements du robot et leurs vitesses, il s’agit d’'une
catégorie importante pour cet atelier
Action
[, Détection regroupe tous ce qu’il est possible de faire avec les différents
- capteurs du robot (capteur ultrason, de lumiéere, sonore, etc ...
Détection
Evenement est tres utile au démarrage du robot, c’est généralement par
S un de ces blocs que I'on commence a programmer.
Evénement
Avec Controle on attaque les choses sérieuses, on va réaliser des boucles
) dans lesquelles on répetera certaines actions, on y verra aussi les conditions
Controle pour réaliser ou pas certaines choses
O Ici ce sont les opérateurs mathématiques, par exemple si la luminosité du
o capteur est inférieur « < » a 900 ou si la distance est égale « = » a 50cm etc
Opérateurs . - R
, les opérateurs sont souvent associés aux blocs de Controle
O Les Variables sont des blocs que I’on créera de toute piece e dans lesquels
Variables on stockera une information ou une valeur.
Avec Extension on peut ajouter d’autres bibliothéques de blocs que nous
n’utiliserons pas aujourd’hui
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Troisieme étape : A vous de jouer !

Nous allons coder le robot ensemble, je vous poserais des questions et ferais travailler votre logique pour réussir ce

projet

Je vais déja vous expliquer les deux premiers blocs :

1. Onva utiliser le bloc « Lorsque le mBot(mcore) démarre » situé dans « Evénement » en gros cela signifie « lorsque

I’on allume le robot », jusque-la rien de compliqué

2. On va ensuite empiler juste en dessous le bloc « Attendre jusqu’a » qui se situe dans « Controle », vous

remarquerez qu’il y a un losange vide dans ce bloc, on va devoir le remplir ¢ca tombe bien @
3. On va glisser dans ce losange vide le bloc « sur appui du bouton Carte pressé ? » que l'on trouve dans

« Détection »

4. Tout cela signifie que notre robot est maintenant allumé et que lorsque I'on va presser le bouton situé sur le robot

il va faire quelque chose que I'on va programmer.

5. Maintenant votre animateur va continuer le code avec vous mais vous allez devoir réfléchir !

Quatrieme étape : On envoi le code dans le robot et on le teste

Voila votre code est fait, normalement il devrait étre bon et maintenant on veut le tester mais avant cela il va falloir

transférer notre programme dans le cerveau du robot.

Pour ce faire nous allons déja connecter notre robot au PC avec le cable USB puis « Téléverser » notre code de la fagon

suivante :

Appareils Objets  Arriére plar USH gg—perbuctooth

-

Cliquez sur USB

Choisissez le seul port COM disponible

o Comment utiliser

ajouter l'appareil?

Basculez le bouton sur téléverser

Puis cliquez sur Connecter

Cliquez sur Connecter

Appareils = Objets  Arriére plan

- o

Téléverser

Comment utiliser

l'appareil?

ajouter

Enfin cliquer sur Télécharger

Téléverser JIAVIVES

(f) Télécharger

¢?2 Déconnecter
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Voila ! Le code est bien transféré dans le cerveau du robot, vous pouvez
maintenant le tester sur votre circuit et vérifier son bon fonctionnement !!
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