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Présentation robot MBOT

Méthode : programmer le robot

1°) Connexion du robot mBot a I'ordinateur :

Cette opération sera a effectuer a chaque fois que vous voudrez téléverser (c’est l'inverse de télécharger) votre
programme dans le robot pour le tester :
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Connecter le robot avec le cable USB sur un port USB de
I'ordinateur

Allumer le robot (le placer dans la boite)

Lancer mBlock

Aller dans le menu Connecter — par port série (COM) —
COMX (X étant normalement le dernier numéro de la liste
des ports)

Une fois connecté avec succes, la barre de titre vous le dit
et le bouton rouge dans les « scripts » Pilotage devient
vert

Vérifier dans le menu Choix de la carte que la carte
mCore du mBot soit bien sélectionnée

Vous étes prdts a téléverser et/ou a programmer
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Téléversement du programme crée dans mBot (on dit aussi implanter
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Arduino
Arduine Uno F .
Arduine Leonardo
Arduine Nano ( mega328 )
Arduine Mega 1280

Arduine Mega 2560

Makeblock
Starter/Ultimate (Orion)
Me Uno Shield

v mbBot (mCore)
mEBot Ranger (Auriga)
Ultirnate 2.0 (Mega Pi)

Autres

PicoBoard

1. Recopier le code de la figure ci dessous
2. Cliguer sur I'événement « mBot — générer le code » pour activer I'implantation du programme.

Ce script doit toujours étre au départ de votre programme !!!!
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3. Dans la nouvelle fenétre qui apparait, cliquer sur 'icbne « téléverser dans I'’Arduino ». Le programme que vous

avez écrit ou chargé est implanté dans le robot mBot.
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fl Controle mBot - générer le code
01 #include <Arduino.h>

J ovérateurs avancer v ENIERVIEEES 02 #include <Wire.h>
» " ST SRR 03 #include <Servo.h>
Itil-:::s & variables Pilotage

04 #include <SoftwareSerial.n>

attendre @ © secondes

- s 05
mBot ¥ 5] avancer ~ ERERVIEEERR 0~ 06 #include <MeMCore h>
07

e 08 double angle_rad = P1/180.0;
mBot - générer le code

Files (x86)\mBlock\Arduino/libraries/Servo.-IC nyode binaire
a la vitesse (B9 Files

(x86)\mBlock\Arduino/hardware/arduino/avr/libraries/\Wire -

4. Déconnecter le robot du cable USB. Eteindre puis
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Nota : En cas d’erreur dans votre programme cliquer sur g Hustoosh

I'icéne « retour », modifier le programme et refaire les bt .

procédures des points 1 et 2 de I'étape 3 (il faut de nouveau Réseau ¥

relier le robot par le cable USB). Microprogramme

Inf - Mettre a jour le microprogramme

nformations : ST i

Pour remettre le robot & sa situation de départ, il faut initialiser le : ,k' . L Iy
Voir les fichiers source

programme de la carte du robot en sélectionnant le menu «
Connecter » puis la commande « Réinitialiser le programme par
défaut ».

Installer les pilotes Arduino

Remarque importante dans le fonctionnement de mBlock
Il existe deux modes de fonctionnement :
1. Mode On line : la carte Arduino interagit avec le logiciel mBock et éventuellement le lutin. Dans ce cas le

quand presse

déclenchement du programme peut étre :
2. Mode Off line : mBlock permet de créer un programme qw est implanté dans la carte Arduino ou dans la carte

mCore du mBot. Le programme peut alors fonctionner sans I'ordinateur ou

Exemple : petite application de test

Programmer le script suivant avec mblock
puis téléverser le dans la carte du robot.

Tester le en utilisant la boite comme obstacle.
(figure 2)

Wl '=i alors

Terrain de jeu

avancer ¥ ERER
a DEL de la en 1

@ ~rr@L| |_1@

=

30 cm n

Figure 2 - |la DEL de la c enr @ vert @ bleu @

1) Que se passe t-il (état de la DEL et mouvements du robot) ?




2)a) Lorsque le robot est arrété devant l'obstacle , reculer doucement I'obstacle qu'observez vous ?

2)b) refaites cela 5 fois de suite, que se passe t-il ?

Arrétez le robot

3) Changez quelques instructions pour observer les effets

a) changer l'instruction Rappel du programme original

régler la DEL de la carte (@ en rouge @ vert @9 vleu G

ge G vert @ bleu @

A votre avis qu'est ce que cela va changer lors de
I'exécution par le robot ?

Vérifiez votre hypothese en téléchargeant le programme dans le robot et en observant son exécution.

b) revenir au programme original et changer l'instruction

indefiniment par

Qu'est ce que cela devrait changer dans le cas d'une manipulation équivalente a celle de la question 2b) ?

c) changer l'instruction




