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« L'éleve est au coeur de tout enseignement. L'éléve et lui seul a la capacité de réussir
son parcours de vie et de s'épanouir. Il ne peut pourtant le préparer seul ! ». Professeur
d'arts plastiques et de technologie en collége, ayant enseigné au département architecture et
maquette de [Ecole Nationale Supérieure des Beaux-Arts, ses valeurs pédagogiques sont
basées sur 'ouverture, le sens critique, l'authenticité, la cohérence, la curisosité et la créativité.
Sculpteur et plasticien, il concoit aussi des bijoux. b

CONSEILS A L’ELEVE

Vous disposez d’un support de Cours complet : prenez le temps de bien le lire, de le comprendre mais surtout
de I'assimiler. Vous disposez pour cela d’exemples donnés dans le cours et d’exercices types corrigés.

Vous pouvez rester un peu plus longtemps sur une unité mais travaillez réguliérement.

LES DEVOIRS

Les devoirs constituent le moyen d’évaluer I'acquisition de vos savoirs (« Ai-je assimilé les notions
correspondantes ? ») et de vos savoir-faire (« Est-ce que je sais expliquer, justifier, conclure ? »).

Placés a des endroits clés des apprentissages, ils permettent la vérification de la bonne assimilation des
enseignements.

Aux Cours Pi, vous serez accompagnés par un professeur selon chague matiere tout au long de votre année
d’étude. Référez-vous a votre « Carnet de Route » pour I'identifier et découvrir son parcours.

Avant de vous lancer dans un devoir, assurez-vous d’avoir bien compris les consignes.

Si vous repérez des difficultés lors de sa réalisation, n’hésitez pas a le mettre de c6té et a revenir sur les
lecons posant probleme. Le devoir n’est pas un examen, il a pour objectif de s’assurer que, méme quelques
jours ou semaines apres son étude, une notion est toujours comprise.

Aux Cours Pi, chaque éléve travaille a son rythme, parce que chaque éleve est différent et que ce mode
d’enseignement permet le « sur-mesure ».

Nous vous engageons a respecter le moment indiqué pour faire les devoirs. Vous les identifierez par le
bandeau suivant :

4

Vous pouvez maintenant = o
faire et envoyer le devoir n°1

Il est important de tenir compte des remarques, appréciations et conseils du professeur-correcteur. Pour
cela, il est trés important d’envoyer les devoirs au fur et a mesure et non groupés. C’est ainsi que vous
progresserez !

[Donc, des qu’un devoir est rédigé, envoyez-le aux Cours Pi par le biais que vous avez choisi :

1) Par voie postale a Cours Pi, 9 rue Rebuffy, 34 000 Montpellier
Vous prendrez alors soin de joindre une grande enveloppe libellée a vos nom et adresse, et affranchie
au tarif en vigueur pour qu’il vous soit retourné par votre professeur
2) Par soumission en ligne via votre espace personnel sur PoulPi, pour un envoi gratuit, sécurisé et plus
rapide.
N.B. : quel que soit le mode d’envoi choisi, vous veillerez a toujours joindre I’énoncé du devoir ; plusieurs énoncés étant
disponibles pour le méme devoir.
N.B. : si vous avez opté pour un envoi par voie postale et que vous avez a disposition un scanner, nous vous engageons
d conserver une copie numérique du devoir envoyé. Les pertes de courrier par la Poste frangaise sont trés rares, mais

Uont toujours source de grand mécontentement pour I’éléve voulant constater les fruits de son travail.

~N
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© Cours Pi L’école sur-mesure WWW.cours-pi.com

\



# VOTRE RESPONSABLE PEDAGOGIQUE

Professeur des écoles, professeur de francais, professeur de maths, professeur de langues : notre Direction
Pédagogique est constituée de spécialistes capables de dissiper toute incompréhension.

Au-dela de cet accompagnement ponctuel, notre Etablissement a positionné ses Responsables pédagogiques
comme des « super profs » capables de co-construire avec vous une scolarité sur-mesure.

En somme, le Responsable pédagogique est votre premier point de contact identifié, a méme de vous guider
et de répondre a vos différents questionnements.

Votre Responsable pédagogique est la personne en charge du suivi de la scolarité des éleves.
Il est tout naturellement votre premier référent : une question, un doute, une incompréhension ? Votre
Responsable pédagogique est la pour vous écouter et vous orienter. Autant que nécessaire et sans aucun

surco(t.
% QUAND Du au : horaires disponibles sur votre carnet de route et sur PoulPi.

PUIS-JE
LE
JOINDRE ?
QUEL les parents et les éléves.
EST la mise en place d’'un accompagnement individualisé de I’éléve.
SON les outils pédagogiques.
ROLE? et les différents professeurs.

# VOS PROFESSEURS CORRECTEURS

Notre Etablissement a choisi de s’entourer de professeurs diplomés et expérimentés, parce qu’eux seuls ont
une parfaite connaissance de ce qu’est un éléve et parce qu’eux seuls maitrisent les attendus de leur
discipline. En lien direct avec votre Responsable pédagogique, ils prendront en compte les spécificités de
I’éléve dans leur correction. Volontairement bienveillants, leur correction sera néanmoins juste, pour mieux

progresser.
- QUAND Une question sur sa correction ?
PUIS-JE e faites un mail ou téléphonez a votre correcteur et demandez-lui d’étre recontacté en
LE lui laissant un message avec votre nom, celui de votre enfant et votre numéro.

JOINDRE ? e autrement pour une réponse en temps réel, appelez votre Responsable pédagogique.

# LE BUREAU DE LA SCOLARITE

Placé sous la direction d’Elena COZZANI, le Bureau de la Scolarité vous orientera et vous guidera dans vos
démarches administratives. En connaissance parfaite du fonctionnement de I'Etablissement, ces référents
administratifs sauront solutionner vos problématiques et, au besoin, vous rediriger vers le bon interlocuteur.

8 QUAND Du au : horaires disponibles sur votre carnet de route et sur PoulPi.
PUIS-JE 04.67.34.03.00
LE scolarite@cours-pi.com
JOINDRE ?
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CHAPITRE 1

Q MATERIEL UTILISE
Si vous le souhaitez, vous pouvez vous équiper du robot mBot pour suivre ce cours et participer a sa
programmation. Cependant, son achat est facultatif puisque toutes les activités vous seront présentées en vidéo.

e Le kit : mBot 1.1 Explorer kit (tapez la référence du robot dans votre moteur de recherche, plusieurs sites
proposent la vente de ce kit) + 1 pile bouton CR2025 +4 piles LR AA

e Un ordinateur

o Le logiciel mBlock dont nous verrons I'installation plus loin (logiciel gratuit).

-~
u Présentation du robot mBot

Fort de son succes, le robot mBot est probablement le robot éducatif le plus populaire aujourd’hui. Congu
par I'entreprise Makeblock pour I'apprentissage des sciences et des technologies, ce robot embarque des
composants programmables lui permettant d’évoluer selon un codage. Nous allons tout d’abord nous
pencher sur la construction du robot.

Le robot mBot est apparu en 2015 et s’adresse a tous publics. Il est trés utilisé dans le domaine éducatif,
notamment dans les cours de technologie au college. Fourni en kit, il est trés simple a construire. Le montage
du mBot va permettre de bien comprendre son fonctionnement.

Un robot est donc une machine qui peut interagir avec son environnement et de ce fait il peut étre doté
d’une certaine autonomie.

Pour arriver a cette autonomie, il lui faut étre « conscient » de I'univers qui I'entoure pour pouvoir y évoluer.
Il posséde a cet effet, tout comme nous, des capteurs et des actionneurs (nos yeux, oreilles, nez, capteurs
du godt et du toucher).

Les robots ne font qu’exécuter des ordres ou des instructions. Il est donc nécessaire qu’ils nous comprennent
et inversement. Pour y arriver, on utilise alors un langage de programmation, compréhensible a la fois par la
machine et par I'étre humain (tout comme les humains ont des langages qui leur permettent de se
comprendre et d’échanger entre eux).

© Cours Pi Technologie — Cinquieme — Cours annuel 1



@ Montage du robot

A la découverte des différentes piéces de mon robot

Quelqgues rappels : un objet technique est souvent composé de plusieurs éléments qui réalisent une ou
plusieurs fonctions techniques.

C’est I'ensemble de ces fonctions techniques qui permettent de satisfaire la fonction d’usage de l'objet
technique. Intéressons-nous aux éléments qui composent l'objet technique mBot.

Le contenu de la boite :

Carte mére mCore Chassis Capteur a ultrason Capteur N’loteur Roue folle Roue
(1)) (1) suiveur de ligne (1) (2)
% g \ % \ % g
Tournevis Cable RJ25 Cable USB Entretmse M4*25mrn Vis M3*25mm Vis M4*8mm Vis autoforeuse
(1 (2) (6) (15) M2.2*9mm
. (4)
Ecrou M3 Télécommande Support de piles AA  Carte suiveur Autocollant velcro
(8) infrarouge de ligne (2)

(1) (1)

oRCOBOT | |

Découvrez toutes les piéces qui composent votre mBot en vidéo !

Pour retrouver votre tuto numéro 1, rendez-vous dans la partie ressources du site internet
WWW.cours-pi.com - Tapez dans votre moteur de recherche www.cours-pi.com P Les Outils
Pédagogiques P Les Ressources P Cinquiéme P Technologie

Regardez la vidéo Mon tuto robot 1 - A la découverte des piéces de mon mBot !

© Cours Pi Technologie — Cinquieme — Cours annuel 2



Carte réception Wifi
Permet la communication sans fil,

Carte électronique programmable e
Arduino (Mcore) entre le robot et 'ordinateurt
Stocker et traiter le programme i 1 i /

_~Support de piles / piles
Assure le maintien des piles / Ali-
mente en énergie électrique le robot

Roue

Transmet l'énergie mécanique au sol _|
(permet le déplacement du robot)

{y:

4" Moteur et réducteur
/ ‘ Transforme l'énergie électrique en mécanique
ts

Suiveur de ligne
Acquérir une information
(détection de la couleur noire)

Détecteur a ultrasons

Permet d’acquérir une informa-

tion (détection d'un obstacle et
en connaitre la distance)

(stocke et traite le programme)

Interrupteur marche / arrét
Permet la mise en tension ou hors tension du robot

Leds RGB
Emet de la lumiere
(3 couleurs sont paramétrables)

Détecteur de luminosité
Renseigne le robot

Port USB
sur la luminosité ambiante

Permet la communication entre
le robot et l'ordinateur par fil
et peut assurer l'alimentation

électrique du robot

Bouton poussoir de détection
Permet le paramétrage d'un
bouton poussoir

Ports Rj25
Permet le branchement d'autres
actionneurs ou capteurs

Récepteur infrarouge
Permet la réception d'un signal infrarouge

(ex : télécommande)

Buzzer
Emetunson  Emetteur infrarouge
Emet un signal infrarouge
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p AEQUCTTIVITTER Ol

A I'aide des schémas vus précédemment, essayez de vous souvenir puis déterminez les solutions et
fonctions techniques de chaque élément désigné ci-dessous, ainsi que la chaine dont ils font partie
(voir I'exemple ci-dessous).

© Cours Pi Technologie — Cinquieme — Cours annuel 4
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@ Montage du robot

Construction, montage du robot mBot

e O OIR2

Découvrez les étapes de fabrication de votre mBot en vidéo !

Pour retrouver votre tuto, rendez-vous dans la partie ressources du site internet www.cours-
pi.com - Tapez dans votre moteur de recherche www.cours-pi.com P Les Outils Pédagogiques P Les

Ressources P Cinquiéme P Technologie

Regardez la vidéo Mon tuto robot 2- Comment construire mon mBot !

"
‘e R
N N NN NN NN NN NN NN NN SN NN NN NS NN NN NN NS ENEE NN EEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEmEmns®

Le montage du robot

Les étapes n°1 et n°2 consistent @ monter les deux moteurs du robot.

¥ Prendre le chassis et le mettre sur le dos.

% Insérer et positionner le premier moteur a l'intérieur en respectant le sens (moteur vers la « bouche »,
comme sur la figure ci-dessous).

% Positionner les deux vis M3*25mm (la téte a I'extérieur du chassis, et I'écrou contre le moto-réducteur).

* Visser a l'aide du tournevis cruciforme et des écrous M3.

% Effectuer de méme pour le deuxieme moteur, toujours en respectant le sens.

Pour info : les moteurs sont en réalité des motoréducteurs. La partie jaune est un réducteur de vitesse sinon
les moteurs tourneraient beaucoup trop vite.

I Chassis (1) o

////?-ﬂ\ "
Vis M3*25mm

wms*zsmmm o b o,
g {5 A Moteur
@ Ecroums (2) & % )

Moteur

Moteur

P

we .

e ."
Iy
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Voici les étapes 3 & 4 : le montage va nous permettre d’insérer les roues

Dans I'étape n°3, les roues sont vissées sur les axes des réducteurs et pourront ainsi tourner a une vitesse
adaptée au robot.

Prendre une roue

Linsérer sur un axe comme sur la figure

Visser a l'aide du tournevis cruciforme et d’une vis auto-foreuse M2,2*9mm
Répéter la méme opération pour l'autre roue

A P’étape n°4, le capteur « suiveur de ligne » va étre monté avec la troisieme roue “folle” du robot.4

Prendre le capteur suiveur de ligne

Prendre la roue folle

Les insérer comme sur la figure

Visser a I'aide du tournevis hexagonal et des 2 vis M4*8mm

Pour info : la direction du robot s’effectue grdce aux deux moteurs (droit et gauche), la roue folle quant a elle,
permet simplement d’assurer la stabilité du robot lors de la propulsion.

Vis M4*Bmm

. (2)
Capteur sulveur

%de ligne

(1)

%W RI25
(1)

Roue folle

@'

Voici les étapes 5 & 6 du montage a effectuer au cours duquel le capteur a ultrasons sera mis en place.

J o

Vis autoforeuse
M2.2*0mm
(2)

Au cours de I’étape n°5, c’est le capteur a ultrasons qui est monté. Ce sont les “yeux” du robot.

Prendre le capteur a ultrasons
Le placer comme sur la figure
Visser a l'aide du tournevis hexagonal et des 2 vis M4*8mm

A P’étape n°6, les entretoises qui vont soutenir le boitier de la carte de controle mCore vont étre montées.

Prendre une entretoise M4*25mm
La visser a la main
Répéter 'opération pour les trois autres entretoises

(1

%%ble RI25
(1

Vis M4*8mm

Entretoise
MA*25mm
{4)

© Cours Pi Technologie — Cinquieme — Cours annuel 7



Les étapes 7 & 8 permettront le montage du support des piles.

Etape n°7 : Il faut maintenant positionner les cables (RJ25) des capteurs (Suiveur de ligne et Ultrasons) ainsi
que les cables des moteurs.

A P’étape n°8, nous placerons le support de piles AA (LR6) grace a un scratch autocollant (velcro).

Prendre l'autocollant velcro

Décoller une bande adhésive

Coller I'autocollant sur le chassis

Déscratcher I'autocollant

Coller la seconde partie sur le support de piles
Scratcher le support de pile sur le chéassis

X X X X 8K

Attention !

Place lescablesRI25 et - — =
les cables des moteurs
comme sur ce dessin.

Support
de piles A4

Autocollant

i velcro
\/ (2)

Les étapes 9 & 10 vont permettre d’installer les piles.

A I'étape n°9, il suffit d’insérer 4 piles AA (LR6) dans le support de piles. Attention aux sens des piles, elles
sont montées en téte-béche !

L’étape n°10 consiste a visser le boitier de protection.
% Positionner le boitier contenant la carte mCore sur les 4 entretoises

¥ Prendre les vis M4*8mm
¥ Visser a I'aide du tournevis hexagonal et des 4 vis M4*8mm

4 piles AR
[Mon incluses dans la baltel

Vis M4*Bmm
{4)

ol

87
Boitier

de protection
4}
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Reste a finir les branchements du MBot.

Brancher les différents capteurs et actionneurs comme suit :

X

X X ¥ K

Le capteur suiveur de ligne est connecté (RJ25) sur le port n°2

Le capteur a ultrasons est connecté (RJ25) sur le port n°3

Le support de piles est branché sur la prise d’alimentation Jack 6V
En option : la batterie Lithium est connectée sur la prise JST 3,7V
Les moteurs sont branchés respectivement sur les prises M1 et M2

Support de piles A8

Connecle le capteur & ultrason
sur le port n*3

de [a carte mCore ,/_; :

Batterie Lithium 3,7 V
(Mon incluse)

Connecte le capteur
sulveur de ligne
sur le port n°2

de la carte mCare

- = !
- I Mateur (Gauche)

e

Ca yest ! Le robot est prét !

On peut d’ailleurs déja a ce moment-Ia, utiliser le robot a I'aide de la télécommande.

Il existe 3 modes d’utilisation (A, B et C).

A : Téléguidage du robot manuel a I'aide des fleches

B : Déplacement automatique du robot en évitement d’obstacles

C : Déplacement automatique du robot en suivant une ligne au sol de couleur noire

U TN NN NN NN AN NN AN AN AN NN AN AN AN EEEARANENEERAREREEREREmEE,,
.
.

Ca y est mon Robot est prét ! Découvrez les différentes fonctions de votre mBot en vidéo !

Pour retrouver votre tuto, rendez-vous dans la partie ressources du site internet www.cours-
pi.com - Tapez dans votre moteur de recherche www.cours-pi.com P Les Outils Pédagogiques P Les

Ressources P Cinquiéme P Technologie

Regardez la vidéo : Mon tuto robot 3 Comprendre les fonctions de mon mBot !

© Cours Pi Technologie — Cinquieme — Cours annuel



La carte mCore est le cerveau du robot mBot. Elle est basée sur les plans d’une carte Arduino.

C’est dans cette carte que I'on implante un programme permettant le pilotage des organes du robot que I'on
appelle aussi actionneurs (moteurs, LED, buzzer). C’'est aussi sur cette carte que se trouvent les capteurs : ce
sont d’autres organes permettant au robot d’acquérir des informations (capteur a ultrasons, capteur de
luminosité, capteur infrarouge, bouton...).

Transmetteur infrarouge
Photoresistance Récepteur infrarouge
Bouton — / Buzzer

LED RGB LED RGB
@ O3
o mbere .
-] [+
Port RJ23 2 . Port RJ25
-] L)
o °
Prises Moteurs
i
Interrupteur : Prise USB
L]
.. @ Réinitialisation (RESET)
o o LRI =
T *f (
2 I ®
Prise JST
pour Battere Lithium 3,7V Connecteur Jack pour piles AA

Le programme qu'on lui implante permet au robot mBot d’interagir avec son environnement. |l collecte des
informations grace a des capteurs et réalise des actions grace a des actionneurs.

Le robot est capable de se déplacer (c’est une action) : il est équipé de deux moteurs indépendants
qui entrainent chacun une roue motrice.

Il peut émettre des sons (c’est un autre type d’action) grace a un buzzer.

Il peut émettre de la lumiére (c’est encore un autre type d’action) grace a 2 DEL RGB (rouge/vert/bleu)
dont la couleur est paramétrable.

Le capteur est un dispositif permettant de capter un phénomeéne physique et de le restituer sous forme de
signal. Ainsi, pour interagir avec son environnement et recueillir des informations, on retrouve sur le robot
différents capteurs dont :

Un module Wifi qui permet de recevoir les ordres émis par |'ordinateur.

Un modaule a ultrasons positionné a I’avant, qui lui permet de « détecter » les obstacles et d'en évaluer
la distance.

Un capteur de luminosité qui le renseigne sur la luminosité ambiante.

Un module de suivi de ligne au sol. Il s’agit ici, d’'un module Infra-rouge qui différencie le noir du blanc.
Un bouton de mise sous tension ON / OFF

Un bouton paramétrable (on peut donc choisir la fonction que I'on veut pour ce bouton).

© Cours Pi Technologie — Cinquieme — Cours annuel 10



Bouton de mise sous tension LED RGBE1

Bouton poussoir

-
~~  Capteur de luminosité

LED RGB2

- Module ultra-sons

Module Wifi ou Bluetooth

\ Buzzer

Moteur de roue Droite

Module a Ultra-sons

Définissons les termes de capteurs et actionneurs :

lIs permettent de détecter un phénomene physique (chaleur, lumiére, contact...) sous la forme d'un signal
généralement électrique en vue de le quantifier.

Exemples :
Bouton poussoir
Capteur de lumiére

lls générent un phénomeéne physique a partir de I’énergie qu’ils recoivent (ils réalisent des actions).

Exemples :
Production de lumiere a partir d’un courant électrique (diode électroluminescente, lampe...).
Génération de sons a partir d’un courant électrique (Buzzer).
Production de mouvements a partir de courants électriques (moteur électrique, vérin)

On peut aussi brancher le robot mBot a un ordinateur grace au cable USB.
Le logiciel mBlock permettra de réaliser nos propres programmes afin de personnaliser le fonctionnement
du robot.

© Cours Pi Technologie — Cinquieme — Cours annuel 11



04
u Présentation du logiciel de programmation

Logiciel mBlock

[ —
1=

Ciable USB

Telécommande

L’interface de programmation est le logiciel qui va permettre de transformer le langage humain en langage
machine. Il existe des langages de programmation (C par exemple) qui peuvent étre substitués par un
langage plus ergonomique.

Les logiciels comme mBlock, Scratch, Logicator permettent de programmer sans apprendre de langage de
programmation. Il s’agit d’un langage visuel /graphique avec lequel il suffit de choisir et déplacer des blocs
ou des logigrammes, puis de les coller les uns sous les autres dans une fenétre de script.

L’'interface mBlock permet de représenter clairement et graphiquement I'algorithme et par la suite de le
convertir en programme (lignes de codes) de maniére a étre compris et utilisé par le microcontréleur et /ou
I’objet technique (sans pour autant que le manipulateur n’ait a intervenir, ni méme a en étre conscient).

Pour télécharger mBlock : https://mblock.makeblock.com/en-us/download/

Interface de programmation mBlock

&3 mBlock - Based On Scratch From the MIT Media Lab(v2.4.11) - Déconnecter - Pas sauvegardé

Fichier Edition Connecter Choix de la carte  Choix des extensions  Choix de la langue  Aide

™ Progr 1 - Eclairage 2 LED after Rouge Vert T | | @emes || € L+ XK

tourner (% de € degrés
tourner ¥) de € degrés

s'orienter 3 @l dearés
s'orienter vers Il

aller 3 x: @ y: @
EIGAE] pointzur de souris |
X 240 ¥: -180
Objets TR W Bl o'isser on @ secondes 3 x: @ v: €D

@ ajouter € a x
1-Panda donner la valeur @3 x
4 ariére-plan

Nouvel anitre-plan ajouter @ a y

@/an

donner la valeur @3 v

rebondir si le bord est atteint

fixer le sens de rotation PRETETNEREEI

- CEED
- CEED
- =D
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1Ji10

mBot afin que celui-ci puisse interpréter les fonctions

Ressources P Cinquiéme P Technologie

s RN NN N NN NN AN NN AN AN AN NN AN AN AN EERARENENREREREREEEEmEN,,
. -
.

.

.
' .
N NN EE AN NN SN AN NN A A AN NN A AN NN NN EEEEENEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEsssssEnseesssmnnss®

Une fois I'installation terminée, lancez le logiciel mBlock qui se trouve dans
mBlock

Pour retrouver votre tuto, rendez-vous dans la partie ressources du site internet www.cours-

pi.com - Tapez dans votre moteur de recherche www.cours-pi.com P Les Outils Pédagogiques P Les

Regardez la vidéo : Mon tuto robot 4 Installer mBlock !

gUEEEE NN NN NN NN NN AN NN NN NN AN NS NN NSNS NN NN NSNS NSNS NN NN NNAEENEEENEEEEEEEEg,
. ]
-

ROS0N

Découvrez maintenant le logiciel qui va nous permettre d’ajouter des « commandes » a votre

.
*

attendues !

...
" assEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEsssmesesssmnmnnt®

.

: démarrer / programmes /

%, Dans « choix de la carte », sélectionnez mBot puis dans « choix des extensions », sélectionnez

Makeblock.

@ mBlock - Based On Scratch From the MIT Media Lab(v3.4.11) - Déconnecter - Pas sauvegardé

Fichier Edition Connecter Choixdelacarte Choix des extensions Choix de la langue  Aide

. A un
E.] Untltled F . Instructions Costumes Sons ‘ uooAw
Irduu'u‘emem IEvénemenIs (-—. -— err s . N
Joonie < — = | Lesdifférentes bibliotheques
ISnn ICapteurs d’instructions.
I s  opsrateurs Les 2 instructions que nous

I Blocs & variables

/
/

IP\Iotage é _————

utiliserons seront
essentiellement « les
événements » et « le
pilotage ».

Zone de saisie du programme

Bibliothéque de I'onglet
utilisé (ici, "Apparence") ~

sur le costume

suivant

sculer

x: 240 yd 180 4

costume

|

On saisit les éléments de la
bibliotheque que I'on glisse et
dépose dans la zone de création du
programme.

Les éléments peuvent s'imbriquer
par « alimentation »

Nouvel objet : '9 / a O]
\

basculer sur l'arriére-plan ElE-aaEuiN

ajouter 3 l'effet @
mettre I'effet 2@

Scéne
1 arriére-plan

Nouvel amiére-plan :

N

W/U’ o] annuler les effets graphiques
.ajouter@.é Ia taille
mettre 3 @) % de la taille initiale
© Cours Pi Technologie — Cinquieme — Cours annuel 13




Il est nécessaire de sélectionner la bibliothéque et de choisir la thématique pilotage.
Attention : pour tout nouveau programme il est nécessaire de créer un nouveau projet.

Instructions Costumes sSons

I Mouverment I Evenements
I Apparence Contrdle

I san Capteurs

I Stylo I Opérateurs

IEl-JCS & variables Pilotage

Le programme se crée en imbriquant les blocs les uns dans les autres.

Instructions Costumes Sons o T el \f-{
I Mouvement I Evénements '.-1
I Apparence Contréle I\,T'-:/'
e

I Son Capteurs . . a
I . I R Pour supprimer une E

o _ o instruction, on saisit o
I Blocs & variables Pilotage # l'instruction dans la zohe

P de programme, et on la

mBot ¥ ® - glisse dans la zone

d'instructions

sur le 7 segments du afficher €D

s mBot - générer le code
Pour construire le programme,
on saisit une instruction avec
la souris, on la glisse et dépose
dans la zone de programme.

Au cours d’une programmation, vous serez nécessairement confronté a des erreurs de programme. Nous
allons voir comment supprimer une erreur sans avoir a tout recommencer.

Pour supprimer une instruction déposée par erreur, il suffit de la saisir et de glisser/déposer dans la
bibliotheque a gauche.

Attention ! Il faut parfois procéder par étapes car les instructions imbriquées se déplacent par blocs. Il faut
donc dans un premier temps dissocier le bloc, puis dissocier I'instruction avant de la supprimer.
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jouer la
[

jouer la
[
jouer la

jouer la

entier™
note @- temps

note (R CIIENRS temps
note (59 (HIEMENS temps
note (R CIIENRS temps

a note (EEN IS temps

note @ temps
note @ temps

=

guand

guand

jouer la

jouer la
jouer la
jouer la

jouer la

jouer la

jouer la

est cliqué

est cliqué

H -
note temps
note temps
note temps
note temps
note temps
1 -
note IIE temps

1 -
note temps

- 1 -
jouer la note temps

jouer Ia note temps

Premiers pas de programmation

Au cours d’une programmation, vous serez nécessairement confronté a des erreurs de programme

jouer la
jouer la

jouer la

jouer la

jouer la

note temps

note temps

note temps
1 w

note temps

1 -
note temps

allons voir comment supprimer une erreur sans avoir a tout recommencer.

Pour commencer un programme, on sélectionne I'instruction « mBot — générer le code »
Cette commande d’instruction permet I'utilisation du robot en autonome (sans cordon).

mBot - générer le code

. Nous

Si I'on veut que le robot enregistre le programme pour I'exécuter a la commande, on intégre « attendre

jusqu'a — ‘le bouton est pressé’ » pour que le programme démarre a I'appui du bouton du robot.

On doit ensuite choisir la structure de base du programme.

Dans un premier temps, nous utiliserons deux types de structures :

© Cours Pi
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. La boucle « répéter indéfiniment »

. La boucle « répéter...fois » (on inscrit ici le nombre de répétitions de la série
d’instructions)

répéter €19 fois

On peut ensuite enchainer les instructions dans I'ordre désiré.

Entrainons-nous sur un exemple tres simple :

» Le mBot doit se déplacer en avant a la vitesse 100 pendant 5 secondes puis s’arréter.

mBot - générer le code
répéter € fois
3 la vitesse €[N

r T —
attendre @) secondes

3

3 Ia vitesse (D)

— ¥

Réalisez ce programme, téléversez-le dans le robot et testez !

Le mBot doit se déplacer en avant a la vitesse 150 pendant 4 secondes puis s'arréter 3 secondes, puis s’arréter
3 secondes. Le programme se répete 2 fois.

Remarque : les actionneurs ne s'arrétant pas tout seuls, Il faut TOUJOURS leur donner I'ordre de s'arréter (a
I'exception du buzzer car pour celui-ci, on détermine la durée de la note jouée). A vous de jouer !

Bibliothéques utilisées
Plusieurs bibliothéques sont utilisées lors de la programmation. Les bibliotheques sont des recueils d’actions
qui serviront a la programmation.

Son Stylos

jouer le son effacer tout

jouer le son jusqu'au bout

s = estampiller
arréter tous les sons

jouer du tambour €8 pendant CEB temps stylo en position d'écriture

faire une pause pour (&P temps

jouer la note @R pendant (¥ temps choisir la couleur pour le stylo

choisir I'nstrument n° €8 ajouter €1 a couleur du stylo

mettre la couleur du stylo a @
ajouter @Y au volume

meitre le volume au niveau %

ajouter €9 a lintensité du stylo

- choisir lintensité @Y pour le stylo

ajouter €1 au tempo

ajouter @9 3 Ia taille du stylo

mettre le tempo 3 @9 bpm

- D

choisir la taille € pour le stylo
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Bibliotheque « Apparence »

Bibliotheque « Capteurs »

Bibliotheque « Evénements »

ajouter 3 'effet [N €5
mettre I'effet a®

annuler les effets graphiques

ajouter ) a la taille

mettre .ﬁm :

de la taille initiale

BNVOYEer au premier ;_':-'i__'q1'|

touchée ?

couleur

touche 7

couleur

distance de |§

sEGELGES Quel est ton nom 7 EEMElad=ylalg:

-

réponse

el durée depuis mitialisation

initialiser le chronomeétre

§ position x ~ M-Fanda * )
-

jours depuis 2000

quand cet objet est diqué

quand l'arrigre-plan bascule sur BRIt

IR volume sonore ¥ B 10)

quand je regois
envoyer 3 tous
envoyer 3 tous [EEETTIM ot attendre

Bibliotheque « Apparence »

Bibliothéque « Mouvements »

Bibliotheque
« Opérateurs »

attendre @) secondes

répéter € fois

attendre jusqu'a

repeter jusgu’a

stop

quand je commence comme un clone

creer un clone de

supprimer ce clone

avancer de €Y
tourner (% de €8 degrés
tourner ¥) de €8 degrés
s'orienter a €N degrés

s'orienter vers [

aller 3 x: @ vy: @D
aller a
glisser en €9 secondes 3 x: @ v:

ajouter @) a x
donner [a valeur ) 3 x
ajouter € 3 v

donner I3 valeur @ 3 y

rebondir si le bord est atteint

regroupe wi
lettre €3 de T
longueur de [FIE

de rotation

fixer le sens

position & gauche ou a droite 'l

position x
position y

convertir §) en mots

@ modulo @
arrondi de @

I

racine carrée * fals e

© Cours Pi
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Bibliotheque « Pilotage »

mBot - générer le code

3 la vitesse (B

activer le moteur a la puissance @

régler le servomoteur du (FREW CEW 2 un angle de EfP ©
régler la DEL de la carte {EY® en rouge @R vert G bleu (B
régler la DEL m en rouge @ vert @ bleu @

régler la bande DEL (ZhEW CLEEW (T en rouge 9 vert (I bleu
jouer la note temps

montrer le dessin numéro : ()

afficher le visage CENEW : afficher en x= ) y=@ la phrase [

afficher I'heure heure : €D min : €Y

afficher le dessin EEM : dessiner en x= @ y= @ le motif Il

sur le 7 segments du afficher €0

régler le détecteur de lumiére du N Marche ]
régler le dédencheur de caméra sur

e gl [0 T TR g == Ll (Pl Port 1 ¥ VIl sens des aiguilles d'une montre™

T T GETT R O T copteur de luminosité sur la carte ™)

quand le bouton de la carte est (IS

bouton de la carte [Tk
angle du Joystick sur le (M suivant | EREEe
fin de course sur (ZhEk EEEW active ?
angle mesuré par le gyroscope 3-axes suivant |' (ECES
capteur d'’humidité sur le
flamme détectée sur le
gaz détecté sur le IEN
valeur de Ia boussole sur le (ZHEW
capteur tactile sur le

bouton pressé ?

Ia touche PR est pressée sur la télécommande

envoyer a un mBot le message
message d'un mBot regu
durée depuis initialisation

initialiser le chronométre

Les bibliotheques les plus couramment utilisées seront celles du « pilotage », des « opérateurs » et de
« contréle ».
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Une fois le programme fait, on va téléverser le programme dans mBot. Il faut effectuer tous les programmes
proposés dans l'ordre (la démarche est progressive).

Poser le robot a I’envers sur un support (pour éviter qu’il ne se sauve si un programme est déja en
application), puis le connecter a I'ordinateur (cidble USB), vérifier que le commutateur du mBot est
bien sur « ON ».

Aller dans 'onglet « Connecter », « par port série », choisir le bon port COM (ce n’est jamais le COM
1) puis s’assurer que l'instruction « connecter » est bien activée.

E mBlock - Based On Scratch From the MIT Media Labi{v3.4.11} - par port série (COM) Connecté - Pas sauvegarde
Fichier Edition Connecter Choix dela carte  Choix des extensions  Cheix dela langue  Aide

par port série (COM) > COM1

'm'’ Costumes | S
L-'I DEVC par Bluetooth COM2
par WiFi (2,4GHz) > | E"r'é”? 4
par le réseau > |/ I Zr;r;aren-:e I E;::::l
Téléverser le microprogramme de communication / } I ;t_.'lc I Cp-;r;te
Réinitialiser le programme par défaut f > I Blocs & variables I Pilotage
Régler le mode de microeprogramme
Voir le fichier source
Installer les pilotesA:uino
[ Q) -

Le programme est prét a étre testé, cliquer sur « édition », « mode Arduino ».

A ce moment-la, a droite apparait le programme en langage C. Il ne reste qu'a cliquer sur « téléverser dans
I'Arduino ».

Un message s'affiche pour prévenir que le téléversement est terminé.

Attention, une fois le programme téléversé, le robot peut I’exécuter de suite (d’ou I'importance de le tenir a
I'envers).

$ mBlock - Based On Scratch From the MIT Media Lab(v3.4.11) - par port série (COM) Connecté - Pas sauvegardé
Fichier | Edition Connecter Choix dela carte Choix des extensions  Choix de la langue  Aide

puis "Téléverser dans I'Arduino

I 4 -
Instrl Annuler la suppression L % 2l X , z
~* Cacher la scéne w
Petite scéne Retoy Téléverser dans 'Arduino
Mode turbo 1 #{nclude <Arduino.h>

{# include <Wire.h>

[¥ Mode Arduino
/3 #include <SoftwareSerial.h>

I Blocs & variables I Pil-:l(@-;e 4
g 5 double angle rad = PI/180.0;
€ | \ jouer la note TETTTE 6 double angle deg = 180.0/PI;
b ! . ;
o \ jouer la note temps 7
- : 8 void tu
= \\ 'ghsser en € secondes a x: @ v: € 5 :01 s=Eam (it
r__,—J jouer la note XN (IEML temns 10
d \ 11 void loop(){
\ 12 _loop(}:
I \ 13}
- \ 14
——d 15 void _delay(float seconds){
\Edfrfon /' ig long enc_iiir_ne = mill;;-” + _seconds * 1000;
& | ouis Mode Arduino m, (millis() < endlime) loop ()
—
| 15
. 20 void _loop(){

r_.' | 213
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@ Montage du robot
Algorithme et début de cycle

Reprenons notre robot.
Dans le kit de base par défaut, ilya:

% Les capteurs type :
» Un suiveur de ligne (détection blanc/noir).
» Un capteur ultrasons pour mesurer des distances.

¥ Les actionneurs :
» 2 moteurs indépendants (un pour chaque roue).
o Des leds intégrées sur la carte.
* Un émetteur de sons (notes de musique).

Le mBot peut étre programmé avec le logiciel mBlock, qui est en fait le logiciel Scratch auquel a été ajouté
en extension un ensemble de blocs supplémentaires, « Pilotage », étiquettes bleu-vert, permettant de gérer
les capteurs et actionneurs du robot. Le programme est ensuite transféré au robot, soit par USB, soit en
Bluetooth, soit en Wi-Fi.

Pour expliquer et décrire le fonctionnement des objets et des systémes techniques programmables, on utilise
un algorithme. Un algorithme est la traduction d’un probléme dans le monde réel en un programme compris
par le robot.

16 026 Ea 2] *Analyse du probléme
monde réel eRédaction d'un algorithme

Alseldinni= eTraduction du probléme en code

HfeTei=[1910a I e Exécution du programme

Résultat

Imaginons que I'on veuille faire parcourir un petit circuit a notre robot. Nous allons I'écrire dans un premier
temps sous forme d’un petit scénario.
' Ce que l'on attend du robot en
Algorithme (langage naturel du robot
mBot)

lére étape : avancer de 40 cm

2éme étape : tourner a 1 droite de 90°
3éme étape : avancer de 40 cm

4éeme étape : tourner a gauche de 90°
5éme étape : avancer de 40 cm

6eéme étape : tourner a droite de 90°
7éme étape : avancer de 40 cm

8éme étape : tourner a 1 droite de 90°
9éme étape : avancer de 80 cm
10éme étape : tourner a droite de 90°
11éme étape : avancer de 80 cm
12éme étape : arréter
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La création d'un algorithme est en général la premiére étape a réaliser en vue de programmer des systémes
automatiques. Il utilise « le langage naturel » pour décrire les différentes actions que va faire le systeme.
On peut remarquer I'utilisation de mots-clés comme : si, alors, tant que, sinon, ou... (action conditionnelle si
le besoin s’en fait sentir).

Plus précisément, un algorithme est une suite d'opérations, d'instructions a appliquer dans un ordre
déterminé pour arriver, une fois exécutée correctement, au résultat demandé. Il peut étre rédigé en langage
naturel ou représenté graphiquement a |’aide d’un algorithme.

= - A wal

Insirucions CostumeEs San% o b et Ik

J uorement § Evtrements

B § capteurs :
I o I Do rabiurs

] 6tocs svanatees | Poctage

répiter @ fois

=
répiter indehniment

=+

attendre ¥ secondas
tourmer (% de E’ degres
avancer do B
attendre €9 secondes
tourrser (% de B degrés

attendre 9 secondes
tourrser (% di B degrés
avancer de ER

il tout ~

quand j& commence comme un done
crier un donve de [ETIENTEER]
supprmer o8 dona

Reprendre cet exemple en conservant le parcours, mais en inversant le sens de progression, en
changeant la vitesse d’évolution du robot (mettre une vitesse 50, et un temps d’attente de 1,5s
entre chaque étape

1. Rédigez le scénario en langage naturel
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2. Rédigez le programme avec mBlock (vous pouvez noter ci-dessous les étapes que vous
devez intégrer).

© Cours Pi Technologie — Cinquieme — Cours annuel
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06
. Forme et transmission d'un signal

Pour qu’un systeme puisse traiter une information, il faut qu’elle soit codée et transportée par un signal.
Par exemple, I'information de la présence d’une personne est transportée par le signal « 1 ». L’absence d’une
personne est, elle, quantifiée par « 0 ». Il n’y a pas d’entre deux puisqu’une personne est soit présente, soit
absente.

Un capteur permet d’acquérir une grandeur physique pour la transformer en signal (0 ou 1). Les capteurs
sont capables de détecter seulement 2 états : "présent/pas présent", "ouvert/fermé" Ils délivrent un signal
logique.

Acqueérir = visualiser une information + la mesurer + la transformer en signal.

/3.;\ . . . . —p Informations pour I'utilisateur
Evénements Acquerlr Traiter Communiquer —» Ordres pour la chaine d’énergie
extérieurs Détecteur de Interface - Voyant
Grandeur physique présence programmable - Fil électrique

En fonction des capteurs et de 'utilisation espérée, I'information peut étre de deux natures différentes.
L'information logique ne peut prendre que deux valeurs : par exemple « vrai ou faux », « haut ou bas » ou
bien encore « oui ou non ». Elle aura pour valeur 0 ou 1 et sera relevée par des capteurs logiques.

Les capteurs sont nombreux dans nos usages quotidiens.

détecte un niveau de liquide (ex : eau
dans le sas de I'écluse).

a
ws

détecte une

. . Captewr de nivean de liquide B outon poussoir E L, :
pression du doigt, (permet de Bouion & axét Furgmee
démarrer une machine électrique). 5

i
. w :
détecte i"r
. . . ey
une pression rapide de la main i § '
ermet de couper un circuit |Détecteurdechoc|| [
(,p . p T 'Wi Capteur de fin N—
électrique en cas de dangerosité et B || g course Captewr de proximité i ultrasons
, Captevr & humidité
d’urgence). .
détecte un =
choc (contact violent), (va déclencher %
le gonflage de I'airbag d’une voiture g _
. Détecteur de gaz B .
en cas de choc violent). Cellule photoélectrique [nterruptewr miniature

détecte un niveau d’humidité (permet de programmer un arrosage pour des plantes
en cas d’absence d’humidité).

détecte la fin d’'un déplacement (détecte la fin d’'une course de cabine
d’ascenseur).

détecte la présence de gaz. Il a le méme principe que le détecteur de fumée obligatoire
dans toutes les habitations.

détecte une position de levier et comme le bouton poussoir, permet le
fonctionnement d’un appareil électrique.

permet de détecter la présence d’un corps étranger (objet ou personne) lors de
la coupure de son rayon lumineux (systéme de surveillance d’intrusion dans une maison).
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Mais qu’est-ce qu’un signal logique ? A
Il s’agit d’un signal qui ne peut prendre que 2 valeurs : niveau logique haut Signal numérique

(NL1) et niveau logique bas (NLO).

Un signal logique (certains disent "digital", mais c'est en anglais) est donc
une tension qui ne peut prendre que deux valeurs : une valeur haute et une
oS

Y

valeur basse.

Le schéma ci-contre illustre un circuit numérique simple: Selon I'état de

l'interrupteur (ouvert ou fermé), la tension du point A ne peut prendre que deux
valeurs possibles : 0 V ou 6 V. La tension n'est jamaisde 3Voude 2,912 V;iln'y \
a que deux états possibles : 0 Vou 6 V. 40 p
—_ o]
ao % []
1|o0|1|0]|s|0] 4 o
» t(s J_
Q1 & =
1 0 1 0
» L (S)

¥ 100al ouor 18 0y0 B

L’interrupteur est lui un exemple parfait de la logique binaire : le binaire permet de représenter facilement
I'état logique d'un systéme technique ou de ses entrées-sorties. C'est une logique a deux états. Un

interrupteur est ouvert ou fermé.

—a
Duvert: état 0 Fermé : état 1

Les sorties d'une carte Arduino sont des sorties numériques : le programme peut régler une sortie pour

gu'elle soit a 0 V (niveau logique bas) ou a 5 V (niveau logique haut), il ne peut en aucun cas régler la sortie a
3V,oua2,127 V. Il n'existe que deux possibilités : 0 V ou 5 V. Il s’agit donc aussi d’un langage binaire.

|r AAA Batrory ‘i
' = s
‘- Adaxeg voy ||[|

.-|' AAA Bateory " F
l Alngaeg m :'
d

Ce signal est trés différent d’un signal analogique. L'information est analogique si elle varie de maniére

continue dans le temps, pouvant ainsi prendre une infinité de valeurs.
10
Forme d’un signal analogique | |
Il peut prendre une infinité de valeurs et varier en _ _
permanence |
75 3\
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Vous trouverez ci-dessous des capteurs analogiques : Ils renvoient un compte rendu qui est continu et
proportionnel au phénomeéne physique détecté: la température (le capteur est appelé: sonde de
température), la luminosité...

(v
L

Enfin, il existe un dernier signal : le signal numérique.

Forme d’un signal numérique (en
bleu sur graphique joint)
Il ne peut prendre qu’un nombre

défini de valeurs.

Contrairement

. |
111
110 }
’ 101
au signal 1o
5 b 15 0 % 37\ '

numérique, un signal analogique
est une tension qui peut prendre
une infinité de valeurs possibles.

Joystick : détecte la position du levier sur 360°.

Scanner : le scanner parcourt le document ligne par ligne et détecte jusqu’a 255
valeurs pour une quantification sur 8 bits.

Un anémomeétre est un appareil qui permet de mesurer la vitesse du vent. Il est muni
d'un capteur mécanique de type éolienne qui tourne en fonction de la puissance du
vent. La vitesse de rotation de I'hélice est proportionnelle a la vitesse du vent.

Les sondes de température sont des dispositifs permettant de transformer I'effet
du réchauffement ou du refroidissement sur leurs composants en signal électrique
et d’en évaluer la valeur.

Un capteur de luminosité est composé d'un panneau solaire et en fonction de la
quantité de lumiere qu’il recoit, il produira plus ou moins d'énergie électrique.

Lecteur de carte magnétique : le passage de la carte et de sa piste magnétique
variable permet de transformer un signal électrique émis par le systeme
électronique de codage.

Signal analogique Signal numérique

-10

Dans le schéma ci-contre, en tournant le bouton du potentiometre, on peut
faire en sorte que la tension au point A prenne n'importe quelle valeur entre 0
V et 6 V: elle peut étre de 1,579 V, ou encore 3,03947 V, etc. De plus, lorsque

6V —— I’on tourne le bouton du potentiométre, la tension varie de fagon continue et
non par bonds. Pour aller de 0V a 6 V, on doit nécessairement passer par toutes
les valeurs situées entre 0 V et 6 V. Un signal analogique varie de fagon continue.

—l— Pour résumer, afin de mesurer un taux d’humidité :

Le signal LOGIQUE nous Le signal ANALOGIQUE Le signal NUMERIQUE pourra nous

donnera uniguement une donnera une infinité de renseigner sur une valeur d’humidité a

indication sur le niveau haut valeurs entre 0 et 100 % 'unité pres (0;1;2;3.....98 ;99 ; 100%)

ou bas relatif a un seuil (par ex :15,986234 % ;

déterminé d’humidité ex : 10 67,05478%)

%
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] Numérique

! Analogique

[] Numérique

[l Analogique

[] Logique
: ca'ré : :
. [] Analogique
. [J Logique
Triangulaire | :

——— ———

L1 Numérique

[] Analogique

- [] Logique
[ Numérique

[] Analogique

[] Logique

[] Numérique

[] Analogique

[J Logique
Constant
- [/ Numérique

[l Analogique

La chaine d’information
La chaine d’information est la partie du systeme automatisé qui capte l'information et qui la traite et donne
les ordres a la chaine d’énergie.

On peut découper cette chaine en plusieurs blocs fonctionnels, c’est-a-dire en un ensemble de plusieurs
composants assurant ensemble une fonction technique de I'objet.

Le nom de chaque bloc fonctionnel reprend généralement le nom de la fonction technique associée souvent
résumé en un verbe d’action.
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Etudions le schéma de principe de la chaine d’information :
Acqueérir : fonction qui permet de prélever des informations a I'aide de capteurs.
Traiter : c’est la partie commande composée d’un automate ou d’'un microcontréleur.
Communiquer : cette fonction assure l'interface entre I'utilisateur et/ou d’autres systémes.
Transmettre : cette fonction assure I'interface avec I'environnement de la partie commande.

Un signal originel peut prendre différentes formes, un support de communication permet sa transmission.

I’mpul.s ‘on Imp-ulsmn Vibration mécanique Onde
électrique lumineuse
L'eau pour les dauphins, la peau L'air ou l'espace pour les
Fil de cuivre Fibre optique pour le tambour, la membrane : ondes radio et les ondes des
pour les haut-parleurs... satellites

La transmission d'un signal peut, elle aussi, se faire par des méthodes différentes :

Transmission du signal avec conducteur

Par fil électrique Par fibre optique Par courant porteur en ligne (CPL)

//// . C N
h

Transporte une impulsion Transporte une impulsion Transporte une impulsion électrique.
électrique. lumineuse. La communication se fait par les
Solution la moins colteuse : souris Constituée de faisceaux de fibre :lignes électriques du réseau de
informatique filaire, cordon de verre. Elle permet des I'habitation. Les boitiers CPL
d'écouteur... communications a trés longue :adaptent le signal. Cette solution ne
distance a la vitesse de la permet pas de longues distances car
lumiere. elle ne fonctionne que dans le réseau

électrique ou elle se trouve.

Transmission du signal sans conducteur

Par vibration Par infra-rouge Par radio Par Li-Fi

(Satellite, 4G, Bluetooth, Wifi)
8 (LiGD)

Antenne
. .
e x% ELHE

& . R a0

La vibration mécanique :Transporte une Transporte une onde. Transporte une impulsion
de la membrane du haut- :impulsion lumineuse. :Solution sans fil ou pour lumineuse.
parleur est générée Solution peu onéreuse traverser des obstacles. Plus Technologie en cours de
électriquement ce qui pour de courtes I'émetteur est haut, plusle  :développement :
provoque un son distances (10m env.) en:signal va loin : satellite, relais :lampe qui intégre une
I'absence d'obstacle. téléphonique 3G/4G, communication infra-
antenne radio FM... rouge continuelle (méme

Le bluetooth et le WiFi sont :lampe éteinte).
des transmissions radios.

-Bluetooth : 10 meétres

-WiFi : 50 metres

-Radio FM : 70 metres
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@ Tester les moteurs et s’arréter devant un obstacle

Le logiciel de programmation graphique mBlock est une version améliorée de Scratch qui est un trés célebre
logiciel de programmation graphique. Le code Open Source (logiciel ouvert a toute utilisation et toute
modification) a été concu pour faciliter la programmation des cartes Arduino de maniére graphique et
interactive. Il est ainsi tres facile de passer a mBlock quand on connait déja Scratch qui est surtout utilisé en

mathématiques.

E mBlock - Based On Scratch From the MIT Media Lab(v3.4.11) - Déconnecter - Pas sauvegardé

Fichier Edition Connecter Choixdelacarte Choix des extensions  Choix de la langue  Aide

Instructions bR -
. fa3
Contréle G
<
x: 4
Opérateurs ¥ -21

I Blocs &variables Pilotage

mBot ¥ ®

définir | virage-90-gauche

mBot - générer le code

BTN | 1a vitesse €10 [tourner 3 gauche - ERCREEY

1

énerer le code

3 |a vitesse @

activer le moteur W 3 la puissanca i

R 2 1= vitesse @

-
Slof 1_
régler la DEL de la carte (E¥& en rou ‘
régler la DEL en rouge
régler la bande DEL ZhEW CEEN
jouer la note temps
montrer le dessin numéro : @
afficher la visage (GEER : afficher en

afficher I'heure (GEER heure : @-

afficher le dessin : dessiner efl

régler le servomoteur du (GEifEk

oL

2 la vitesse

sur le 7 segments du (R afficher @

régler le détecteur de lumigre du (Zelge

régler le déclencheur de caméra (Gl

activer le mini ventilateur du

ENEY capteur de lur

luminosité mesur

quand le bouton de la carte est Bl '

bouton de la carte [IEESEd

distance m ar le capteur ultr:

A - 1
état du suiveur de ligne sur le G5

i
suiveur de ligne

Cioteé gauche I Q= Q

Retour

Téléverser dans [Arduing Ouvrir dans I'EDI Arduino

1 #include <Arduino.h>
2 #include <Wire.h>
3 #include <SoftwareSerial.h>

4

5 #include <MeMCore.h>

[

7 MeDCMotor motor 2(3);
8 MeDCMotor motor 10 (10);
8 void move (int direction, int speed)

10 ¢

28 }

int leftSpeed = 0;

int rightSpeed = 0;

if (direction == 1){
left3peed = speed;
rightSpeed = speed;

telse if (direction == 2}{
leftSpeed = -speed;
rightSpeed = -speed;

}else if (direction == 3){
leftSpeed = -speed;
rightSpeed = speed;

lelse if(direction == 4){
leftSpeed = speed;
right3peed = -speed;

H

motor_9.runi (2)==M1?- (lefcSpeed):

motor_10.run((10)==M17?-(rightSpeed): (rightSpeed)

29 double angle_rad = PI/180.0;
30 double angle_deg = 180.0/PI1:

(leftSpeed)):

32

33void _ func 118 105 114 97 103 101 45 57 48 45 103_97|
344

35 mowe (31001 -

4 5 | »
avrdude: input file C:\Users\admin\AppData\Local\Temp\buil+
avrdude: reading on-chip flash data:

Reading |

avrdude: werifying ...

avrdude: 5620 bytes of flash verified

avrdude done. Thank you.

[

1 5

send encode mode recv encode mode
’76 mode binaire O mode texte © mode binaire O mode texte

r

[ annver]

mBlock posséde des blocs supplémentaires liés a des applications d’actions matérielles, permettant

de controler le robot mBot et de le faire évoluer.

Il est nécessaire de comprendre la différence qui existe entre le « mode connecté » et le « mode automate » !

Mode connecté

F . Instructions Costumes Sons . S
I Mouvement I E

|

l Son

[ S

l Blocs & variables

arence

ocs &variables

mBot ¥

Mode Automate

I ~apte =
eut - geisis b wade
quand est cliqué

l UpEIdlEUuls

Pilotage
@

Le mode connecté permet de piloter le mBot en : Le mode automate permet de programmer le mBot.
direct avec un ordinateur via une connexion USB ou : Dans ce cas, apres avoir téléversé le programme, le
sans fil... mais une fois déconnecté, le mBot restera | mBot exécutera son programme une fois alimenté.

inerte. Dans cette situation, le robot ne fonctionne
que s’il reste connecté !

© Cours Pi Technologie — Cinquieme — Cours annuel

28



Pour téléverser le code dans le mBot : cliquer droit sur « édition/mode Arduino », puis ensuite téléverser
dans I'Arduino. Attention, le téléversement peut parfois prendre un certain temps.

On peut ensuite débrancher le cable USB et on vérifie que le programme se réalise convenablement. Dans
cette situation, le robot fonctionne en mode autonome, déconnecté.

Tester les moteurs !

Afin de se familiariser avec le mBot, il convient d’écrire un petit programme test et de le téléverser
dans le mBot pour tester les moteurs.

mBot - générer le code

répéter indéfiniment
a la vitesse

(2
attendre €9 secondes
L]

a la vitesse
L

attendre €9 secondes
’

3 la vitesse

"
attendre €9 secondes

3 la vitesse €T

1. Reproduisez le programme avec mBlock 3.4.11

2. Téléversez le programme dans le robot (ne pas oublier de le mettre la téte en bas lors du
téléversement).

3. Testez le programme. Que se passe-t-il ?
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S’arréter devant un obstacle !

>  Le mBot devra, ici, s’arréter devant un obstacle a moins de 15 cm

Le capteur de distance par rapport a un obstacle, est constitué d’'un émetteur et d’un récepteur a
ultrasons.

L’émetteur envoie des ultrasons qui sont renvoyés (par réverbération) ou non par un obstacle
rencontré sur son chemin.

Le récepteur a ultrasons récupéere ou non ces ultrasons.

P Distance h:
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|

Onde
ﬁ) sonore
&({ Echo

Le module de pilotage gére I'émetteur et le récepteur du module a ultrasons en envoyant un ordre
d’émission d’un train d’ondes ultrasons et vérifie si son écho est regu par le récepteur.

Emetteur

Obstacle
réfléchissant
le son

Il calcule le temps que met I'écho pour revenir et détermine ainsi la distance par rapport a un
obstacle situé dans le rayon d’action du module a ultrasons.

La vitesse du son dans I'air est constante et égale a 360 métres par seconde (m/s).
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Positionnez le robot sur le dos et télécharger le programme suivant.

mBot - générer le code

attendre jusqua . bouton de la carte FiiEad

répéter indéfiniment
distance mesurée par le capteur ultrasons du < alors

si

3 la vitesse €W

sinon

a la vitesse

1. Reproduisez le programme avec mBlock 3.4.11
2. Téléversez le programme dans le robot (ne pas oublier de le mettre la téte en bas lors du

téléversement).
3. Testez le programme. Que se passe-t-il ?
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Réaliser une boucle et mettre a l'intérieur

4

» Allumer la DEL. Attendre 1s
» Eteindre la DEL.
4

4

Attendre 1s
Programmer la boucle pour qu'elle fasse le programme 10 fois

répéter €T fois
- attencre @ secondes

régler la DEL de la carte en rouge (i} vert 9 bleu (R

2. Objectif du programme : les 2 DEL RGB en alternance. Vert DEL gauche puis Rouge

DEL droite, puis allumer les 2 en violet

» Réaliser une boucle et mettre » Eteindre la DEL 1 allumer la DEL2

a l'intérieur Allumer la DEL 1 » Attendre 1s
» Eteindre la DEL 2, » Allumer les deux DEL en violet (rouge 255 + bleu 255)
» Attendre 1s » Programmer la boucle pour qu'elle fasse le

programme 10 fois

répéter € fois
mBot - generer le code -+ attendre € secondes

régler la DEL de la carte (BEREIEAEY en rouge 3 vert E5 bleu (R

» Réaliser une boucle et mettre a » Attendre 0,3s
I'intérieur » Allumer les deux DEL en violet (rouge 255 + bleu
» Allumer la DEL 1 éteindre la DEL 2 255)
» Attendre 0,3s » Programmer la boucle pour qu'elle fasse le
» Eteindre la DEL 1 allumer la DEL 2 programme 10 fois

mBot - générer le code [l répéter €1) fois
i attendre @) secondes

régler la DEL de la carte (&N & en rouge (8 vert (B bleu (89

Vous pouvez maintenant
faire et envoyer le devoir n°T




