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1- Présentation du robot
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2. Comprendre le fonctionnement du mBot :

Fonctionnement technique : chaine d’énergie et d’information

( Chaine d’information

Acquérir
Capteur de

distance Carte

. . diode lumineuse
électrongiue

détecteur blanc-

| UL Communiquer

Alimenter Distribuer Convertir Transmettre

Fils Moteur Engrenage +

Batterie > . y .
électrique électrique roue

Fonctionnement capteur et détecteur :

Nom du capteur : Capteur de distance a ultrason. Il
fonctionne avec une partie émetteur d’onde et une partie
récepteur d’onde.

Type d’information : Analogique

Unité de la valeur : distance en cm

Nom du détecteur : 2 détecteurs couleurs sombre ou clair.

Combinaison possible : Gauche | Droite | VALEUR
Noir Noir 0
Noir Blanc

1
Blanc Noir 2
Blanc Blanc 3




3. Ecriture du programme avec mBlock :

Attention, par défaut, mBlock V5 propose d’écrire un programme pour le robot Codey.

Il faut sélectionner le mBot dans la liste.

Pour dialoguer avec le robot, le programme doit commencer par le bloc « Lorsque le mBot
(mCore) démarre ». Ce bloc se trouve dans la catégorie « Evénements » et il faut activer le
mode téléchargement pour le faire apparaitre.

Mode
téléchargemei..

Ecrire ensuite le programme qui répond a I'algorithme.

Transférer le programme dans le robot :

Commence par connecter le robot a I'ordinateur a I'aide du cordon USB.

Clique ensuite sur

Choisis USB et le robot dans la liste (il faut choisir le bon port de communication entre
I'ordinateur et la carte. Il s’agit trés souvent du second port COM).

Ensuite, clique sur

Le programme est envoyé dans le robot.



Mise a jour du firmware :

Lors de la premiere connexion et lors des mises a jour de version du logiciel en ligne ou
installé sur un poste informatique, il est nécessaire de mettre a jour le firmware de votre
robot.

Mises a jour du firmware de I'appareil

Sélectionne et connecte ton robot

C“que sur T Paramétres puis Appareil:
Ak atres

mBot

Version du firmware:

Firmware en ligne(06.01.107)




4. Les principaux blocs pour commencer avec mBlock.

§ Pour dialoguer avec le robot, notre I” = :
. lﬂ'ﬂl El'l'ml'E demarre
g programme doit commencer par ce bloc ) : .
&
&8¢ avancer + a @ % de puissance
Avancer, reculer, tourner a droite ou a avancer
gauche reculer
tourner & gauche
tourner a droite
2
S
B
<
Pour avancer, je peux aussi...
(mais je dois indiquer le temps en
secondes)
Obtenir la distance mesurée par le o di ; = i . o
N Cd -
capteur 3 ultrasons istance mesuree par le capteur ultrasons du po
-
2
Q
] . .
Détecter une ligne noire a5 le capteur de suiveur deligne port2 » détecte cotégauche+  noire ?
Attendre quelques instants
Répéter indéfiniment une série
d’instructions
3 Effectuer un test « Si... Alors »
£
8 La condition est a compléter avec un
opérateur comme par exemple =, < ou >
Effectuer un test « Si... Alors... Sinon »
La condition est a compléter avec un
opérateur comme par exemple =, < ou >
Comparer deux valeurs ®-0
2 -0
=1
2
©
i Pour cumuler deux conditions <4
Pour que deux conditions soient prises n
en compte indépendamment




5. Mes premieres activités.

1. Je fais clignoter les DELs

__ Les DELs se

trouvent ici

v Mission 1: Je fais clignoter les DELs en rouge

Explication : la lumiére s'allume en rouge pendant 1 seconde puis s'éteint pendant
1 seconde.
Cette action est répétée a l'infini.

Replacer tous les blocs dans l'ordre

pour créer un programme

e allumer lalumiére tout v avec la couleur rouge vert o bleu o

&¢ allumer la lumiére tout v avec la couleur rouge o vert o bleu o

v Mission 2 : Je fais clignoter les DELs en rouge orange et vert

Explication: la lumiére s'allume en rouge pendant 1 seconde, en orange pendant 1
seconde, puis en vert pendant 1 seconde. Cette action est répétée a l'infini.

& allumer la lumiére tout v avec la couleur rouge @ vert E bleu o

Pour Obtenir du Orange il faut mélanger du rouge et un peu de vert

Produit par Damien Levasseur, professeur de technologie colléege Romain Rolland CIichy-sous-BoisLﬁ




2. DEFIn°2 :Sarréter devant un obstacle

‘

S Le capteur ultrasons mesure la
" distance entre lui et l'obstacle.

v Mission 3 : Le robot avance tout seul puis s'arréte devant un
obstacle

Explication : Le robot doit avancer tout droit et doit s'arréter quand il rencontre
un obstacle. Si on enléve l'obstacle le robot doit repartir.

| Replacer tous les blocs dans l'ordre
| pour créer un programme

P —
&k avancerv A @ % de puissance | S| . alors
& stopper le mouvement ‘ B P

v Mission 4 : Le robot avance tout seul puis fait demi-tour

Explication : Le robot doit avancer tout droit, il s'arréte devant un obstacle et
doit faire demi-tour.

an tourner 3 gauche a @ % de puissance pendant m secondes

Pour faire un demi-tour il faut tourner pendant 1,5 secondes.

Produit par Damien Levasseur, professeur de technologie collége Romain Rolland Clichy-sous-Bois @ ® @




3. DEFIn°®3:Sarréter sur une ligne noire

Le suiveur de ligne détecte les lignes noires. Sa valeur est égale a O quand il voit
du noir-.

REITTLILITEETY =

v' Mission 5 : Le robot avance tout seul puis s'arréte sur la ligne
noire.

Explication : Le robot doit avancer tout droit et doit s'arréter quand il rencontre
une ligne noire.

Replacer tous les blocs dans I'ordre pour créer un programme

: . l i) - . i stopper le mouvement
: _a ,/}
| \ &2 avancer = é@%deptﬁssance

v' Mission 6 : Le robot avance tout seul puis fait demi-tour

Explication : Le robot doit avancer tout droit, il s'arréte devant la ligne noire et
doit faire demi-tour.

a6 tourmer a gauche a @ % de puissance pendant m secondes

Pour faire un demi-tour il faut tourner pendant 1,5 secondes.

@ OO

Produit par Damien Levasseur, professeur de technologie college Romain Rolland Clichy-sous-Bois




4. DEFIn°4 : Sortir d’un labyrinthe

Le suiveur de ligne détecte les lighes noires. Sa valeur est
égale a 0 quand il voit du noir.

Tu dois construire le labyrinthe avec du scotch noir

v' Mission 7 : Construire un programme pour notre robot mBot qui
lui permettrait de sortir d'un labyrinthe.

Contrainte : le programme doit fonctionner quel que soit I'endroit
ol on place le robot dans le labyrinthe.

I Replacer tous les blocs dans I'ordre pour créer un programme I

e el I avancer ~ A e %d&p = e

&k avancer w é@%depiﬁssam:e
&% tourner a gauche = a@%depumsanm

T it

&% le capteur de suiveur de ligne port 2 » détecte coité gauche « noir= ?

& le capteur de suiveur de ligne port 2 + détecte coté droit » noir» 7



5. DEFIn°®5 : Sortir d’un labyrinthe tout en évitant un obstacle

v' Mission 8 : Construire un programme pour notre robot mBot qui
lui permettrait de sortir d'un labyrinthe sans faire tomber
l'obstacle.

Contrainte : le programme doit fonctionner quel que soit I'endroit
oU on place le robot dans le labyrinthe.

Replacer tous les blocs dans I'ordre pour créer un
programme

&S avancer * a @ 9% de puissance

& avancer » a e % de puissance

@ - O

aﬂu‘dm@m

&% distance mesurée par le capteur ultrasons du port 3 =
&% tourner adroite » a @ % de puissance

&t le capteur de suiveur de ligne port 2 + détecte c6té gauche »

&% avancer~ 3 o % de puissance

&t le capteur de suiveur de ligne port 2 » détecte coté droit - noir = ?

¢ toumner a droite » a @ % de puissance

aﬁan:lmsu:




6. DEFIn°®6 : Suivre une ligne noire et s’arréter a la fin de la ligne

=

Cahier des charges : Le robot avance tant que les deux cotés du capteur
détectent du Noir et s'arréte dés que les deux c6tés détectent du Blanc. Si les
deux c6tés du capteur détectent des couleurs différentes (Noir pour I'un et
Blanc pour 'autre) alors le robot doit tfourner pour retrouver la ligne Noir. On
suppose, pour ce défi, que le capteur de suiveur de ligne est branché sur le port2

Mission 8: Le robot suit la ligne Noir et s'arréte a la fin de la ligne.

7. DEFIn®7 : Suivre une ligne noire avec un angle droit

Cahier des charges : Comme dans le défi n°4, le robot doit suivre la ligne noir qui
est contient un angle droit. On suppose, pour ce défi, que le capteur de suiveur
de ligne est branché sur le port2 et que la ligne noir contient un angle droit.

Mission 9 : Comme dans le défi n°6, le robot doit suivre la ligne noir qui contient un angle
droit du c6té droit du parcours. En vous basant sur le programme du Défi n°6, vous
devez placer le bloc suivant au bon endroit.

&% reculerw a @ % de puissance




Pour aller plus loin
Des équipements a acheter pour continuer ton apprentissage avec de nouvelle fonctions :

7 Kit d'extension pour robot mBot Pare-chocs - Makeblock
v Ref: MB-PCHOC-01

Pack de détection choc mBot (2 microrupteurs,module,élément fixation)

Kit d'extension pour robot mBot lanceur et attrapeur de balles
Ref - MB-BALLE

Piéces mécaniques pour collecter et éecter une balle type balle de ping-pong. Le télémétre &
ultrasons du mBot est ...

Kit d'extension pour robot mBot voiture autonome
Ref: MB-VILLE

Transformez mBot en voiture autonome capable de détecter des intersections et décider
quelle direction prendre. La notice d'accompagnement propose&nb...

Kit d'extension pour robot mBot chenilles - Makeblock
Ref : MB-CHENILLE-01

Permettent de transformer un mBot version de base en robot & chenilles.

Kit d'extension pour robot mBot déplacement précis/dessin - Makeblock
Ref: MB-PC-DESS

Codeurs, porte-crayon. Permet au mBot de dessiner des formes géométriques et d'effectuer
des déplacements précis et répétables ind&e.

Recherche : modules pour mBot, www.a4.fr ’ a

@ errcear
micro:Mqueen

https://fr.vittascience.com/shop/83/carte-micro:bit

https://fr.vittascience.com/shop/97/robot-maqueen-pour-carte-micro:bit

https://fr.vittascience.com/shop/117/kit-de-demarrage-grove-pour-arduino

https://fr.vittascience.com/shop/4/arduino-uno-rev3

Pour programmer microbit et arduino, rendez-vous sur :
https://fr.vittascience.com/microbit/


http://www.a4.fr/
https://fr.vittascience.com/shop/83/carte-micro:bit
https://fr.vittascience.com/shop/97/robot-maqueen-pour-carte-micro:bit
https://fr.vittascience.com/shop/117/kit-de-demarrage-grove-pour-arduino
https://fr.vittascience.com/shop/4/arduino-uno-rev3
https://fr.vittascience.com/microbit/

8. Réponses aux défis.

Mission 1 :

Lorsque le mBot(mcore) démarre

pour toujours

& allumer la lumiére tout *+ avec la couleur rouge @ vert e bleu a

Mission 3 :

Lorsque le mBot(mcore) démarre

pour toujours

si w=t Ultrasonic sensor port 1 * distance(cm) < @ alors

& stopper le mouvement
sinon

e avancer v a @ % de puissance

Mission 5 :

Lorsque le mBot(mcore) démarre

pour toujours

5i = afficher la valeur du capteur suivi ligne port 2+ = a alors

& stopper le mouvement

sinon

Ge avancer v a @ % de puissance



Mission 7 :

Pour lancer le
programme

On lance une boucle infinie car pas de condition stop dans
I'énonce, puis le robot avance a 50% de puissance,

) et Condition : si le capteur suiveur de ligne 3 droite ou celui de

gauche détecte du noir, alors...

détecte cltédroit= nore ! aloms

A& |e capteur de suivewr de ligne  port2 -

Permet de temporiser |a reprise aprés avoir tourné

Mission 8 :

Pour lancer le programme

On lance une boudle infinie car pas de condition stop dans I'énonce.

Au lancement, |e robot avance 3 une certzine vitesse (100% ici).

Permet de détecter un gbstacle 8 moins de 15cm (valeur modifiable)

& distance mesurbe par lo caplewr ultrasons du port3 + < ) slors
Si obstacle, alors le robot s'aréte (= avancer 3 0%) et tourne 2 droits 2
une certsine vitesse (possibilité de lui demander de reculer ou de
tourner 3 droite) puis il reprend sa route.

Ia reprise aprés avoir tourne
Si Iz 1~ condition ne s'est pas réalisée...

3 e capteur de sulveur de ligne port2 » détocte oMé gauche « noir+ 7 ou R lecapteur de suiveur de ligne port2 = détecte  cOté doit - noir = 7 sors

& avancers @ o % do puissance
B toumeridrolte > & @ % de puistance

ttencies () secs -.. le robot s'arréte (= avancer  0) puis tourne & gauche

Condition : si le capteur suiveur de ligne a droite ou celui de gauche détecte du noir, alors...

Permet de temporiser Iz reprise aprés avoir tourné

Mission 9 :

Lorsque le mBot{mcore) démarre

pour toujours

si &% le capteur de suiveur de ligne port 2 » détecte tout w blanc v 7 _alors

&% le capteur de suiveur de ligna port 2 v détecte coté droit» blanc + 7 _ alors

si 8% le capteur de suiveur de ligne port 2 v détecte coté gauche v blanc ¥+ 7 _alors
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