Programmation du robot
mBot

1/ Présentation de mBot :

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

Il est doté d'une carte électronique programmable. Celle-ci peut étre programmée ou télé-opérée
gr@ce a un ordinateur soit par fil (port USB), soit par

Wifi.

On utilisera le logiciel « mblock » pour créer nos programmes. Le langage graphique utilisé est Scratch.
Le robot mBot inferagit avec son environnement en fonction du programme qu'on lui implante. Pour

cela, il est capable de collecter des informations gréice a ses capteurs et de réaliser des actions
gréce a ses actionneurs.

Actions et actionneurs :

- le 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).

- il peut émetire des sons grdce a un buzzer.

- il peut émetire de la lumiére grdice a 2 DEL 3 couleurs (RGB) dont la couleur est paramétrable. -
d'autres actionneurs peuvent étre branchés en option (afficheur 128 leds, motoréducteur, blocs 4 leds,
afficheur 7 segments...).

Boutons et capteurs :

- un capteur de luminosité qui le renseigne sur la luminosité ambiante.

- un module a ultrasons qui lui permet de « voir » les obstacles & I'avant et d'en
connaitre la distance. un module de suivi de ligne au sol 4 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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LOCALISER LES CAPTEURS ET ACTIONNEURSI

Carte Wifi Bouton de mise sous tension

LED(3 couleurs) RGB1

bouton

Capteur de luminosité

LED (3couleurs) RGB2

Buzzer

Prises pour capteurs
Oou actionneurs
optionnels

-2 Prise USB

Roue motrice droite

Moteur de la roue droite

Module de suivi de ligne
a infrarouge

Moteur de la roue gauche

Roue motrice gauche

Module a ultrasons

Module de suivi de ligne
a infrarouges
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2-Le logiciel mBlock

Mblock est une extension de Scratch laissant apparaitre une palette supplémentaire dédiée
aux extensions matérielles (mBlock, Arduino...). Vous noterez que vous retfrouvez toutes les
palettes habituelles de Scratch. On peut donc faire du Scratch « pur » sous mBlock.

1- Lancez le logiciel mBlock qui se frouve sur votre bureau

2- Dans le menu « choix de la carte », sélectionnez mBot puis dans « Choix des extensions »,
sélectionnez parmi les différents choix possibles I'option Makeblock.
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Zone dans laquelle
vous allez saisir votre programme

Pour un meilleur
regard,
Réduire cette taille de
fenétre avec la fleche

( clic dessus)
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Toules les instructions possibles de o .
Vous trouverez ici les différentes

bibliothéques d'instructions pour
concevoir vos programmes.

En ce qui nous concerne, nous utiliserons
essentiellement :

- Blocs et variables

- Evénements

- Contréle

- Opérateurs

- Pilotage

la bibliotheque Pilotage

3- Pour creer le programme, il suffit de glisser les instructions des €léments de la bibliotheque dans
la zone de script tout comme vous le faisiez avec Scratch. Attention, il faut parfois les déposer
avec précision pour que cela simbrique d la maniere d'une piece de puzzle.
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Palettes courantes de mBlock

| Evengments

Mouverment

I Cantrole

Motyement

I Apparence
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' Blocs & variables Filotage
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Créer une variable
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ajouter 2 FENETIEE €
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pressée

tacher la variable
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Palette spécifique d mBlock
(absente de Scratch)
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3-Mbot en « mode connecté y:

Le mode connecté correspond au mode ou le cdble USB reste branché a mBot. Ce mode permet de
télécommander mBot et/ou charger des programmes dans celui-ci.

En mode connecté, votre programme commencera par :
Il démarrera donc lorsque vous cliquerez sur le drapeau vert situé sur I'écran d'accueil.

1. Pilotage en mode connecté

a. Connectez le robot a 'ordinateur a I'aide du cable USE

b. Allumer le robot mbot o e tine YERRTRNSRI o 00 s
- med
c. Indiquez la carte a commander e
R i
B wdwiron
it Ry g
d. Selectionnez le port de communication e
Fichier Edtion Conpnecter Chomdelscarte Choor des extensii ]
W Uit par port idne (COM) : coms
- PO - e. Attendre que la liaison soit établie
par Wi 2,460 J
Feseas - f. Mettre a jour le microprogramme de communication
Mettre & jour b micepesgramens -
Egsnausiner ‘e progismme par dedaut
Commeecer lo sobveriemee:

Voo let Fichient source

instatle les prctes Ardan: g. Réaliser le programme

h. Lancer le programme ~9

connexion USB ou sans fils...mais une fois déconnecté, le mBot restera inerte,

Le mode connecté permet de piloter le mBot en direct avec un ordinateur via une

3 — Premiers programmes en « mode connecté »

1- Tout d'abord, dans votre dossier personnel (Mes documents), créez un dossier « mBot »

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

2- Créez le programme demandé dans mBlock en utilisant les palettes Scratch traditionnelles et la
palette « Pilotage » dédieée d mBot.

3- Vérifiez sur le robot que le marche/arrét de mBot est bien sur « ON ».
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3- Assurez-vous que dans l'onglet « Connecter », « par port série (COM) » l'instruction « COM... »
est bien activée.(En général, c’est la derniere « com » de la liste)

4- MBot émet un « bip » et la palette « Pilotage » affiche un point vert...tout cela est trés bon signe.

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

Méthode Eléments nécessaires

Réaliser une boucle et
mettre a l'intérieur : O

Allumer les deux quand est diqué
DEL
«  Aftendre 1s aitandonk¥eurandes gt LOS
+ Eteindre les deux DEL S ——)

« Aftendre 1s

+  Programmer la boucle pour | régler la DEL de la carte en rouge W vert €W bleu €W

exécuter le programme 10 fois

Programme n°2 : Identique a P1 mais faire clignoter les 2 DEL RGB en
alternance « facon pompiers » avec un « pin-pon » émis par le robot

Méthode Eléments nécessaires
Réaliser une boucle et mettre & ldem au programme 1 en utilisant cette fois :
l'intérieur : épéter ndéfirment
Allumer la DEL droite en rouge, éteindre la DEL =
gauche et jouer un do5 (C5) —d
Attendre 1s jouer la note (8 (BEEL temps

Eteindre la DEL droite en rouge, allumer la DEL
gauche et jouer un las (A5)

Attendre 1s

Programmer la boucle pour gu'elle répéte le
programme indéfiniment

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

Méthode Eléments nécessaires

Avant la boucle du P2, ajouter une
condition Si (il se passe ceci) alors... [ |uminositénesursesur |- CORSPTNSE g,

Ici I'événement déclencheur est la baisse
de la lumiere mesurée sur la carte en
dessous de 500 lux (& adapter a la
luminosité de la salle...)
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Programme P4 : remplacer la note par une petite mélodie !l

Proagramme n°5 :

Il ne s'exécutera qu'une seule fois (0 cause du « fil a la patte » qui limite le mouvement). Le robot

avance durant 2 secondes a la vitesse 100. Puis il s'arréte.

Méthode Eléments nécessaires

Avancer le robot a vitesse 100

Attendre 2s —=
Avancer le robot a vitesse 0

Réaliser une boucle et mettre a
lintérieur : quand et ciou
S E— P )

TRy : e
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4- mBot en « mode autonome » ou comment « Flasher » mBot
étape par étape :

Cette fois-ci, nous allons « flasher » votre code en mémoire de mBot ce qui lui permettra de
fonctionner de facon autonome et sans plus aucune connexion au PC. Le programme est mis en
« mémoire flash » et est conservé méme si on éteint mBot

Il suffira de remplacer dans votre script

2 . Pilotage en mode automate

par mBot - générer le code

a. Passer en mode Arduino Fichier Editien  Connecter Chokx de la cante

- Aevesler n supgression

-
Cacher la scéne
Petite scene
Mode ture
b. Modifier la téte du programme Wegedrdwans

c. Teléverser le programme

ratou leidverses dans [Ardwno ounr dans MDE Asding
$ #include <Arduoino.h> g
a $include <Wire.h>

3 girclude <SoftvareSerial k>

4

Sdoukle angle rad = PI/180.0D:

§ double angle deg = 180.0/PI:

-

8 woid setup() !

-]

pinMode (9, OUTPUT) 5

[
o

v
be

d. Attendre la fin du televersement

e. Debrancher le cable et verifier le fonctionnement du robot

' Une fois le programme implanté dans la carte du
robot, il est mémorisé et le robot exécutera toujours
ce programme, jusqu'au prochain teléversement.

Une fois le transfert achevé, il s’exécutera selon vos instructions de programmation (ou bien
directement soit par une manipulation sur le robot de votre part (appui sur le bouton poussoir par
exemple...et si vous I'avez prévu dans votre programme)

Remarque : pour repasser plus tard en « mode connecté » il vous faudra « télécharger le
microprogramme de communication » dans le menu « Connecter »

Dans les programmes suivants nous utiliserons le mode autonome pour que le robot soit libre de ses
mouvements...mais nous aurions pu continuer en mode connecté.
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Programme n°6 :

Dissocier la vitesse des moteurs ; Le robot tourne en rond 3s (sens horaire) puis 3s (sens

trigonométrique) 2 fois de suite

Méthode

Eléments nécessaires

Réaliser une boucle avec :
Faire tourner la roue gauche
seule
Attendre 3s
Faire tourner la roue
droite seule
Atftendre 3s

mBot - générerle code @ activer le moteudiEy 2 la puissancelng

Proagramme n°7 :

Le robot avance s'il voit un obstacle devant lui, il recule, tourne & droite et reprend son avance ;

Méthode

Eléments nécessaires

Régler la vitesse a 50 (utiliser une
variable)
Réaliser une boucle infinie Si
la distance > 50 alors
avancer

e
e FS - 6 @D e

Sila distance < 50 reculer a la vitess=i) ISH - 13 secondes |
pendant 0,5s puis tourner & droite o
pendant 0,5s
Remarque : vérifiez si votre capteur US est bien activer ie moteudEEW 2 |a puissanc
sur le « Port 3 » sinon, modifier le « port »
Programme n°8 .
Suivre une piste a I'aide du Module de suivi de ligne a infrarouge
Méthode Eléments nécessaires
Régler la vitesse a 100 (utiliser
une variable)
Réaliser une boucle infinie Si suivewr de hgne (il =
blanc a droite a tourner _ -
la aauche in‘ acwer le motour G 5 ta puissance @9
\é?r;ancga gauche alors actver lo motour GERD 5 ta puissance @9
tourner vers la droite Si suivewr de ligne CEEER
blanc a droite et gauche o o,

alors s’arréter Sinon
avancer droit

'r-';._ .",'.._ g
= e

R —
miot - gendrer le code

Voild, vous connaissez tous les capteurs et actionneurs de mBot, vous pouvez maintenant passer a des
applications plus « évoluées » mélant tous ces possibilités dans un fonctionnement autonome du robot.

Vous trouverez d’autres propositions d'applications sur mon site hitp://www.fredtechnocollege.org
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