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Vittascience

Vittascience FR
Glossaire Vittascience
Vittascience : Une plateforme innovante pour enseigner la programmation

Vittascience est une plateforme pédagogique en ligne qui permet d’enseigner la programmation
informatique et I'intelligence artificielle aux enfants de maniere ludique et interactive. Elle propose
une interface intuitive ou les enfants peuvent coder en blocs, a la maniere de Scratch, ou en code,
pour ceux qui souhaitent progresser vers des langages plus complexes. L'interface en mode hybride,
comprenant les modes blocs et code juxtaposés, permet de mieux comprendre le lien entre les deux
modes de langage. Vittascience offre une transition en douceur entre ces deux modes, permettant
aux enfants de développer leurs compétences a leur propre rythme.

cataloguevittascience2025.pdf

Programmer un arduino

Vittascience et Arduino

s &

Decouverte Arduino

Manipulation de la carte Arduino Uno et de sa LED intégrée
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Decouverte Arduino UNO

Prise en main de la carte Arduino UNO et de l'interface Vittascience
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Decouverte LED et Arduino

Allumer une LED avec Arduino
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Decouverte Bouton + LED + Arduino

Ajouter un bouton sur Arduino
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Decouverte PhotoResistance + Led + Arduino

Mesurer la luminosité avec une photorésistance sur Arduino
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Decouverte Vitesse du son avec un HC-SR04 + Arduino

Vitesse du son : Capteur ultrason HC-SR04

" Vitesse du son

vitesse_du_son.pdf

Decouverte Radar de recul avec HC-SR04 + Arduino

Radar de recul avec un écran LCD
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Radar de recul

radar_de recul_avec_un_ecran_lcd_colore.pdf

Decouverte Chariot+ servo Moteur 360° + Arduino

Chariot téléguidé par un joystick

chariot_teleguide_par_un_joystick.pdf

Programmer un Robot Mbot

Televerser dans le robot mBotl a partir de l'interface Vittascience

Pour Téléverser le programme robot sur mBot1 a partir de I'interface Vittascience ( si “Televerser” ne
fonctionne pas , passer par les étapes 1 et 2 ...) :

1- Vider le cache de Google Chrome
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2-Passer en navigation privée sur Google chrome
3- cliquer sur “Téléverser” ( connecter sur USB et allumer le mBotl avant ...)

4- choisir le port COM du mBot1 et faire connexion ( exemple: “ USB Serial (COM3)” sous Windows
11 ou “USB Serial (ttyUSBO0)” sous Linux)

et c'est tout, dans la console série de vittascience tu dois voir :
Le programme utilise 8469 octets d'espace de stockage. (28%)
Compilation réussie.
Téléversement du programme ...

Carte détectée: Arduino Nano w/ ATmega328
Programme Arduino envoyé avec succes dans la carte !"

Exemples Vittascience Robot mBotl

Mbot et Vittascience

activitesvittascience.zip

Image fond ecran pour virtualisation mBotl sur Vittascience

tracerobot004.jpg.zip

Castel'Lab le Fablab MJC de Chateau-Renault - https://www.fablab37110.chanterie37.fr/


https://support.google.com/chrome/answer/95464?hl=fr&co=GENIE.Platform%3DDesktop&sjid=2493393679554846770-EU
https://www.fablab37110.chanterie37.fr/doku.php?id=start:arduino:robots:mbot:vittascience

Last update:

2026/11/13 12:23 start:arduino:cours:vittascience https://www.fablab37110.chanterie37.fr/doku.php?id=start:arduino:cours:vittascience

Programmes mBotl Vittascience

robot-mbot-utiliser-les-led-rgb
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robot-mbot-utiliser-les-led-rgb

robot_mbot_-_utiliser_les_led_rgb.pdf
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rgb.ino

#include <MeMCore.h>
#include <Arduino.h>
#include <Wire.h>

#include <SoftwareSerial.h>

MeRGBLed rgbled board(7, 2);

void setup() {
}

void loop() {
rgbled board.setColor(1l, 255, 0, 0);
rgbled board.show();
rgbled board.setColor(2, 51, 51, 255);
rgbled board.show();
delay(1000*70.5) ;
rgbled board.setColor(1, 51, 51, 255);
rgbled board.show();
rgbled board.setColor(2, 255, 0, 0);
rgbled board.show();
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delay(100070.5

Exercice- 1 : Le feu tricolore RGB du mBot
Objectif : programmer les LED RGB du mBot pour afficher plusieurs couleurs, puis les éteindre.

Matériel : un mBot classique avec sa carte mCore et un ordinateur équipé de Chrome pour se
connecter a Vittascience. La carte mCore possede deux LED RGB contrélables séparément ou
ensemble. Les couleurs se réglent avec des valeurs de rouge, vert et bleu, de 0 a 255.

Consigne : crée dans mBlock un programme qui affiche chaque couleur pendant une seconde, puis
éteint les LED.

e Choisis I'’événement de démarrage du programme.
 Ajoute un bloc pour régler les LED RGB sur rouge : rouge 255, vert 0, bleu 0.
e Ajoute une attente d'1 seconde.
e Recommence avec :
overt:0,255,0;
o bleu:0,0, 255;
o jaune : 255, 255, 0.
e Pour finir, régle les trois valeurs a 0 afin d’éteindre les LED.

Pour continuer :

Ajoute une boucle pour répéter le feu tricolore trois fois, et ensuite choisis deux couleurs et alterne-
les

Utilise les blocs suivant :
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Robot mBot : utiliser le buzzer

Correspondance des notes avec la frequence en Hz

A 440 hertz :

Notes |Fréquences
DO (C4) |261.63 Hz
RE (D4) [293.66 Hz
MI (E4) |329.63 Hz
FA (F4) |349.23 Hz
SOL (G4)|392 Hz

LA (A4) 440 Hz

Sl (B4) |493.88 Hz
Do aigu (523,25 Hz

Exercice- 2 : Jouer de la musique avec le buzzer du mBot
Objectif : programmer le Buzzer du mBot pour jouer une musique.

Matériel : un mBot classique avec sa carte mCore et un ordinateur équipé de Chrome pour se
connecter a Vittascience. La carte mCore possede un Buzzer pour émettre un son trés basique

Consigne : crée dans mBlock un programme qui joue une petite musique .

* Choisis I'événement de démarrage du programme.
e Ajoute un bloc pour régler le buzzer “ Controler le buzzer a la fréquence XXX pendant xxxx ms”.
e Ajoute une attente en fonction du résultat voulu
e un petit morceau tres court : « Frere Jacques », début de la mélodie.
o Do — 261,63 Hz — 400 ms
o Ré — 293,66 Hz — 400 ms
o Mi — 329,63 Hz — 400 ms
o Do — 261,63 Hz — 400 ms

Pour continuer :
Ajoute une boucle pour répéter la musique cinq fois.

Utilise les blocs suivant :
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Répéter indéfiniment
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Robot mBot - Utiliser le capteur de distance

robot-mbot-utiliser-le-capteur-de-distance

robot mbot - utiliser le_capteur_de distance.pdf
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robot_ mbot - utiliser le_capteur _de distance - partie 3 20251027 123737.ino.tar

(Enlever .tar)

distancearduino.ino

#include
#include
#include
#include

// Ultras

MeUltrasonicSensor ultrasonic 3(PORT 3

<MeMCore. h>
<Arduino.h>
<Wire.h>
<SoftwareSerial.h>

onic on PORT 3

MeDCMotor motor L
MeDCMotor motor R

void mBot setMotorLeft(int8 t dir

speed

speed/100.0

motor L. run M1

void mBot setMotorRight(int8 t dir

speed

speed/100.0

motor R.run M1

volid setu

void loop

ultrasonic 3.distanceCm
mBot

mBot

mBot
mBot

Exercice- 3 : Mesurer une distance avec le robot mBot

p

setMotorRight
setMotorLeft

setMotorRight
setMotorLeft

dir*speed

dir*speed

intl6e_t speed

intl6_t speed

dir*speed

dir*speed

Objectif : programmer le capteur de distance du mBot pour afficher le résultat dans la console.

Matériel : un mBot classique avec sa carte mCore et un ordinateur équipé de Chrome pour se
connecter a Vittascience. La carte mCore possede un capteur de distance HC-SR04

Consigne : crée dans Vittascience un programme qui affiche la distance mesurée .

e Choisis I'événement de démarrage du programme.

e Ajoute un bloc d’affichage/console
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e Ouvre le moniteur série en bas a droite pour voir les mesures.
e Met un obstacle devant le capteur de distance
« Vérifie la distance en la mesurant avec un double decimetre ( pour vérifier I'erreur ...)

Pour continuer :

Créer un programme anti-obstacle qui arréte le mBot si la distance est < a 5cm est qui fait avancer le
mBot si la distance est > a 5cm

algorithmedistance001.txt

Au démarrage
Répéter indéfiniment
Si la distance du capteur ultrason (port 3) est inférieure a 5 cm
Arréter les moteurs
Sinon
Faire avancer le mBot a 50 % de puissance

Utiliser les blocs suivant
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Répéter indéfiniment
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robot-mbot-controler-le-robot-avec-une-telecommande

robot-mbot-controler-le-robot-avec-une-telecommande

robot_ mbot_- controler_le robot avec_une_telecommande.pdf

Exercice- 4 : Tester la telecommande du robot mBot
Objectif : programmer la telecommande du mBot pour verifier son fonctionnement.

Matériel : un mBot classique avec sa carte mCore et un ordinateur équipé de Chrome pour se
connecter a Vittascience. La carte mCore possede un capteur de infrarouge pour la liaison avec une
telecommande

Consigne : crée dans Vittascience un programme qui test la telecommande .

algorithmetelecommande001.txt

Au démarrage
Répéter indéfiniment
Si le bouton A de la télécommande est appuyé
Allumer les LED en rouge
Sinon
Eteindre les LED

Pour continuer :
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Créer un programme de verrouillage par télécommande : le code est 1-2-3. Tant qu'il n’est pas saisi,
le mBot reste arrété.

algoriyhnmetelecommande002.txt

Au démarrage
mettre étape a 0
mettre autorisé a faux
arréter les moteurs

Répéter indéfiniment
Si autorisé = faux
Si le bouton 1 est appuyé
si étape = 0, mettre étape
sinon, remettre étape a 0

Q
=

Si le bouton 2 est appuyé
si étape = 1, mettre étape a 2
sinon, remettre étape a 0

Si le bouton 3 est appuyé
si étape = 2, mettre autorisé a vrai
sinon, remettre étape a 0

Si autorisé = vrai

piloter le mBot avec les fleches de la télécommande ou allumer
les leds en Rouge

Utiliser les blocs suivant
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Répéter indéfimiment
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Exemple de code pour télécommande ( voir algorithme télécommande)
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Vittascience

Au démarrage

affecter & etape + la valeur o

affecter & autorise = la valeur o

[Maoteurs] arréter e moteur

droit & gauche =

Rapéter indafiniment

[mCore] définir la couleur . de la LED droite & gauche -

[Télécommande] bouten R1 = est appuyé alars

i elape - = o
affecter & etape = la valeur o

[Télécommande] bouten R2Z = estappuyé  alors

attendre o seconde(s) *

sinon

[Télécommande] boutan R3 + est appuyé alors

sinon

affecter 8 otape + la valeur o
*®
@

autorize = = - n

[mCore] définir la couleur de la LED droite & gauche =

[mCore] jouer la musique Gamme
attendre o seconde(s) =
affecter & etape = |avaleur o

affecter a autorise = la valeur o
@
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exemple

Répéter indéfimiment
[Télécommande] bouton T * est appuyé alors
[Moteurs] avancer * a la vitesse @ (%)

sinon si [Télécommande] bouton | * est appuyé alors @

[Moteurs] reculer * a la vitesse @ (%)

sinon si [Télécommande] bouton +«— * est appuyé alors @
[Moteurs] controler le moteur droit * direction avancer * vitesse @ (%)
[Moteurs] contréler le moteur gauche +* direction reculer * vitesse @ (3%)
sinon si [Télécommande] bouton — * est appuyé alors @
[Moteurs] controler le moteur droit * direction reculer ¥ vitesse @ (3&)
[Moteurs] controler le moteur gauche * direction avancer * vitesse 9 [(3%)
sinon

[Moteurs] arréter le moteur droit & gauche

C)

robot_mbot_- controler_le _robot avec_une_telecommande_- partie 3 20251027 _144323.ino.tar
( enlever .tar)

telecommandemBot.ino

#include <MeMCore.h>
#include <Arduino.h>
#include <Wire.h>

#include <SoftwareSerial.h>

MelIR ir;
MeDCMotor motor L(9);
MeDCMotor motor R(10);
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void mBot setMotorLeft(int8 t dir, intl6 t speed
speed speed/100.0
motor L. run M1 dir*speed dir*speed

void mBot setMotorRight(int8 t dir, intl6 t speed
speed speed/100.0
motor R.run M1 dir*speed dir*speed

void setup
ir.begin

void loop
ir.keyPressed

mBot setMotorRight

mBot setMotorLeft
ir.keyPressed

mBot setMotorRight

mBot setMotorLeft
ir.keyPressed

mBot setMotorRight

mBot setMotorLeft
ir.keyPressed

mBot setMotorRight

mBot setMotorLeft

mBot setMotorRight
mBot setMotorLeft

Mot de passe avec telecommande

Taper un mot de passe a 3 chiffres pour pouvoir utiliser votre robot
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mdp_robot.ino

#include <MeMCore.h>
#include <Arduino.h>
#include <Wire.h>

#include <SoftwareSerial.h>

MeRGBLed rgbled board(7, 2
MeIR ir
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void serial setupConnection(long baudrate
Serial.begin(baudrate

Serial
Serial.println("En attente de 1l'ouverture du port série..."
delay (1000
Serial.println("Port série activé. Baudrate: " String(baudrate
delay (50

void setup
ir.begin
serial setupConnection (9600
rgbled board.setColor(0, 255, 0, 0
rgbled board.show
ir.keyPressed(12

ir.keyPressed(24
ir.keyPressed(94
rgbled board.setColor(0, 51, 204, 0
rgbled board.show
Serial.println("C\'est bon vous pouvez démarrez !"

Serial.println("@music:261.63|"
delay(1000*1

void loop

robot-mbot-utiliser-le-bouton

robot-mbot-utiliser-le-bouton

robot_mbot - utiliser_le_bouton.pdf
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robot_mbot_-_utiliser_le_bouton - partie 3 20251027_15143.ino.tar

(enlever .tar)
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Répéter indéfiniment

[mCore] bouton est pressé ? alors
[Moteurs] avancer ¥ a la vitesse @ (%)

attendre o seconde(s) ¥

[Moteurs] reculer ¥ a la vitesse 9 (%)

attendre o seconde(s) +

[Moteurs] arréter le moteur droit & gauche

®

boutonpoussoir.ino

#include <MeMCore.h>
#include <Arduino.h>
#include <Wire.h>

#include <SoftwareSerial.h>

MeDCMotor motor L(9);
MeDCMotor motor R(10);

int buttonPressed() {
return analogRead (A7) <= 10 7 1 : 0O;
¥

void mBot setMotorLeft(int8 t dir, intl6 t speed) {
speed = speed/100.0°255;
motor L.run((9) == M1 7 -(dir‘speed) : (dir*speed));
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void mBot setMotorRight(int8 t dir, intl6 t speed
speed speed/100.0
motor R.run M1 dir*speed dir*speed

void setup
pinMode (A7, INPUT

void loop
buttonPressed

mBot setMotorRight
mBot setMotorLeft
delay
mBot setMotorRight
mBot setMotorLeft
delay
mBot setMotorRight
mBot setMotorLeft

Robot suivi Ligne

robot-mbot-utiliser-les-suiveurs-de-ligne

robot mbot - utiliser les suiveurs_de_ligne.pdf
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-_—

P . .
Emission g Réception
-

50l
Situation 0 Situation 1 Situation 2
Le robot avance Le robot tourne Le robot t_ourne
a gauche a droite

correctionsuiviligneexo4 vittascience 20251020 193057.ino.zip
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Robot circuit Vittascience test gauchedroite variables 20251121

atteraire Jusqu'a  [mCore] bouton st pressé 7

PR—— Y

affecter & vitessem *  La valewr @

affecter 3 drofte ¥ L2 valewr o

PRIN—

Répéter indéfiniment

s [Buivewr de ligne] capteur droft * au-dessus dune ligne noire sur le port 3 = ®  [Swiveur de ligne] capteur gasche ¥ au-dessus dune ligne nolre sur le port 2 akors
IrCore] aéfindr La couteur de la LED  deite *
ImCore] définir la coulewr delalED gauche ™
Motcurs] cantrider e motewr  droft *  direction avancer ¥ witesse  vil
[Motcurs] cantrler e motewr  gauche ¥  diFection  svancer * whessc whcssom T (W)

sinon 51 [Sufveur de Uigne] capteur gauche *  au-descus dune lgne nofre sur e port 2 ators (=)
[mCore] défindr La couteur de la LED  gasche
[mCore] séfindr L couleur . dels LED dmie v
Déoteurs] contrbler le motew droft ¥ direction  avancer viiesse  vitesse * (%)
Moteurs] aéter le motewr gauche =

SR

affecter 3 arotte = ta vateur ()

sinen 51 [Sulveur de ligne] capteur droft ¥ aw-dessus dune ligne noire sar ke port 2 ators (3
mCare] aetindr ta couteur de A LED aefte v
ImCore] défindr la couteur . de la LED gawche +
DMoteurs] contrider le Motew  gauche T diection avancer v witesse  vitesse T (%)
Motcurs] seréter ie moteus  draft ¥
affecter 5 gauche * L3 walewr o
affecter & droite ™ La valewr o
2inon 9
=l mon  [Subveur de ligne] capteur droft ¥ au-dessus d'une ligne nofre sur ke port 3 ¥ €t *  nmon  [Buiveur de ligne] capter gauche ¥ au-dessus dune Hgne nolre s le port 2 ¥ slors

[n_]dfiﬁlluﬂ_.-hm drotte *
mmum.gum gauche

Y o - R ==

[Motewrs] contrider le moteur  droft *  dection  avancer = \-nuu°r_r~u

[Motewrs] contrier Ie moteur gauche w  direction awvancer » vitesse vitesse »  [9%)

®

= gauchs * -’o alors

[Motewrs] contrlley le mateur drait » divection svancer ™ vitesse vitesse v (%)

[Motews] contriler le motewr gauche * divection avancer = vitesse o )
®
®

)

suivilignevariable.ino

#include <MeMCore.h>
#include <Arduino.h>
#include <Wire.h>

#include <SoftwareSerial.h>

// Line Finder on PORT 2
MeLineFollower lineFinder 2(PORT 2);
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Vittascience

MeRGBLed rgbled board
MeDCMotor motor L
MeDCMotor motor R

int
int
int
int

int

vitesse
vitessem
droite
gauche

buttonPressed
analogRead (A7

void mBot setMotorLeft(int8 t dir, intl6 t speed
speed speed/100.0
motor L. run M1 dir*speed dir*speed

void mBot setMotorRight(int8 t dir, intl6 t speed
speed speed/100.0
motor R.run M1 dir*speed dir*speed

void setup
pinMode (A7, INPUT

buttonPressed

vitesse
vitessem
droite
gauche

void loop

lineFinder_ 2.readSensor2 lineFinder 2.readSensorl

rgbled board.setColor

rgbled board.show

rgbled board.setColor

rgbled board.show

mBot setMotorRight vitesse

mBot setMotorLeft vitessem
lineFinder 2.readSensorl

rgbled board.setColor

rgbled board.show

rgbled board.setColor

rgbled board.show

mBot setMotorRight vitesse

mBot setMotorLeft

gauche

droite
lineFinder_ 2.readSensor2
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rgbled board.setColor
rgbled board.show
rgbled board.setColor
rgbled board.show

mBot setMotorLeft vitesse
mBot setMotorRight
gauche
droite
lineFinder 2.readSensor2 lineFinder 2.readSensorl

rgbled board.setColor
rgbled board.show
rgbled board.setColor
rgbled board.show

droite

mBot setMotorRight

mBot setMotorLeft vitesse
gauche

mBot setMotorRight vitesse

mBot setMotorLeft

Sortie d un Labyrinthe avec un mBot

Sortie d un Labyrinthe avec un mBot

Mbot2

mBot2
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