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Programme de la formation

Présentation de I’'ENT et de la ressource Slidbot

7. Les déplacements

Présentation du robot mBot2 8. Affichage sur le CyberP

Programmation . .
8 9. Capteur luminosité

Bande LED 10. Suiveur de ligne — basique / Les variables

Boutons du CyberPi 11. Capteur ultra-son

o kA W N oE

Haut parleur & Micro . : :
P 12. La Prince (optionnelle, non inclue dans

le kit codage pour tous).
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Ressource SLIDBOT =,

https://vobot.moncollege95.fr/slidbot.php

Codage pour tous

Le Département du Val d’Oise met en place le dispositif « Codage pour
tous » et dote les établissements d'un kit d'initiation & la robotique pour
permettre aux enseignants et aux éléves d’appréhender la robotique

Ce kit permet d’apprendre la programmation robotique gréce aux
nombreuses missions en autonomie et/ou sous la supervision de
I'enseignant.

P o) 001/155 B O Voulube [2°


https://vobot.moncollege95.fr/slidbot.php
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mBotl VS mBot 2

Microcontréleur CyberPi

Coeur ESP32, Connectivité WiFi/Bluetooth,
Grande mémoire, Compatible Python

Batterie lithium intégrée

Grande autonomie, 2500 mAh

Télémeétre a ultrasons
Plage de mesure :5-300 cm, +5%

Capteurs/Actionneurs
Ecran couleur, Barre 5 LED RGB, HP/micro,
lumiére, joystick, accéléro-gyro 3 axes...

Chaéssis en aluminium
Fixations compatibles modules mBuild

Moteurs avec codeurs

Robustes avecaxes métalliques et
déplacements précis

Suiveurde ligne RGB

4 capteurs RGB, auto-étalonnage

Me Ultrasonic Sensor e
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Les capteurs et actionneurs du robot

e Boutons A, B & Home
e Joystick

e Capteur de luminosité
* Microphone

e Gyroscope

Capteurs

e 2 Moteurs
e Bande de LED
e Haut-parleur

Actionneurs pes

e Option : Servo-mo teur
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2 Modes de fonctionnement

o

o

o

Programme 1 :
Programme 2 :
Programme 3 :
Programme 4 :
Programme 5 :
Programme 6 :
Programme 7 :
Programme 8 :

Programmation

Préprogrammes :

Magic Recorder,

The Voice Show,
Kaleidoscope,
Trigonometric functions,
Find Green,

Calculation,

Plan game,

Shake It
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San. Parcours d'apprentissage W Tutoriels §8 Retours Editeur Python

mBot | _CyberPi | ajouter €

Comment utiliser

Commutateur de mode

Téléverser!
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b SRR ttendre jusqu’ 3
Connectez votre

appareil o I I . B 4
I'appareil? Opérateurs °

Blocs Python

de
pour toujours
[-m:]
Détection 2
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00 ~

=]

IoT

R — Ordinateur

amét tout

Variables

Mes blocs

En direct

]
& Connecter

extension
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Coder

Comptage(3)

Comptage(2)

Comptage(1)

Mission 2

Mission 4




Ajout du robot
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X

Appareils

Peinture

Tout
Animaux
Personnages
Fantaisie
Plantes
Nourriture
Batiments
Transports
Musique

Sports

Bibliotheque d'objets

Appareils

SR

Mettre a jour

K,

mBot

Pas télecharge

Ultimate 2.0

Pa: | 'd:;éh‘ "é‘ e

310 Controller

mBot Ranger

Orion

Pas téléchargé

B

GoCOBIlynk ...

Pas télecharge

mBot Mega

Pas téléechggge

. BN
L 4

MotionBlock

Pas téléchargé

PardisCN

Pas télechargé

lego hub 88012

l\1sr~!!'ei firx —
b

Codey

Mettre a jour

Halocode

Pas téléchargé

2

deneme123510

Pas téléecharge

Neuron

Pas t

mBuild

PasdinseRe

f310 Controller

Bixbay juegos
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Installation du plugin CyberPl

Devices

Sprites Background
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Connect your device

How to use device?

Mode Switch
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Developers: mBlock Developers: mBlock
>
Ultimate 2.0 mBuild
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Become a developer of mBlock to unlock more potential.

Device Library
— =\
o

B

Codev

Developers: mBlock

NovaPi
Developers: mBlock

-

mBot mBot Ranger

Developers: mBlock Developers: mBlock

MeaaPi Pro Orion
Developers: mglock Developers: mBlock

>
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"pch.h"

<iostream>

std;

main() {
numberOfBooks = 18;

(numberOfBooks > 8) {

cout << "You have a book

e;
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Un programme c’est quoi ?
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Un programme est une
suite de

brigue « empilées » les
unes sur les autres.

Ce programme doit
ensuite étre compilé
grace a l'ipad/ordinateur.

J

Une fois compilé, il peut
étre envoyé
(téléversement) vers le
robot.

Une fois téléversé, le
robot est autonome pour
démarrer le programme
(plus besoin de
I'ipad/ordinateur).

J
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_:l» Brique représentant une valeur Vrai/Faux (Booléen)




Reconnaitre rapidement une brique

le départermeant

_]— Brique de départ
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_:l» Brique représentant une valeur Vrai/Faux (Booléen)
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_]- Brigue de départ

_]. Brique de code « empilable » _
B

—]' Brique représentant une valeur )

_:l» Brique représentant une valeur Vrai/Faux (Booléen)
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Brigue de base Controle

W]
Audio

-]
LED

[-m}
Affichage
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B relancer CyberPi

A ERT N cyberpi.console.print("hello world"]J
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répéter jusqu’ a

attendre jusgqu’ a
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Permet de structurer son programme :
* Conditions,

* Boucles,

* Attentes
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USB Bluetooth X

Devices Sprites Background

Connect your device
Show all connectable devices

How to use device?

— COMS

A
! Connect
Maode Switch (7)

—
En direct » Please make sure the USB cable is
% a

= properly connected to the device.
— » Please make sure the device to be

connected is turned on.

+ Only one device can be connected at a
time in this version.So connecting this
device will lead to the disconnection of

the previous one.
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Connection du mBot2 : BT 2o, BEERALs

UsSB Bluetooth X

Devices Sprites Background

Connect your device

How to use device?

Show all connectable devices

Mode Switch () Makeblock_LE0C161062eb8d Al v

Televerser [EREEleae:
| % |

|
| & Connect

= The Upload mode is not supported when
Bluetooth 4.0 mede is turned on. Connect
the device via the USB cable and try
updating the firmware once again.

= Please make sure your computer supports
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Affichage

.|
Détectior
de. .

-]
Détectior

loT

[

-
Evénemel

Contréle

Opérateur

Variables

Mes bloc

0B jouer I'animation LED Arc-en-ciel v jusqu'a la fin

0B décaler les LEDS () a droite

0B mettre laLED tousv en ) pendant o secondes

08 metire la LED tous+» en(

§B metirelalLED tous* enR @ G o B o pendant o secondes

EB mettre la LED tous » enRGoE‘uo

@B augmenter la luminosité de la LED de m %

E78 régler la luminosité 3 %

EB Luminosité de la LED (%)

I8 éteindre la LED tous w
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Modifier les couleurs

Couleurs de base :

Tarrte 21 4 Huuge

Satur m Vert : -

Définir les couleurs personnalisées == CouleuriUnie |, - m Bleu -

| QK || Annuler | | Ajouter aux couleurs personnalisées |

La bande de LED est composé de 5 LED numérotéesde 1a 5




Atelier 1
Bande LED
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youtu.be/-fKtPTJePTk

youtu.be/zS_CWr_geu8

s Objectif 1

e Essailibre — Premier programme

e Faire afficher une couleur différente sur chaque
LED

e Faire défiler en boucle les couleurs de |'exercice 2
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Joystick

B Home




Audio
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LED

-
Affichage
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Détectior
de...
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Détectior
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Lan
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OB joystick milieu appuyé » 7

B nombre de mouvement du joystick milieu appuyé »

B réinitialiser le nombre de mouvement du joystick milieu appuyé »

Boutons du CyberPi

Les briques de programmation




Atelier 2 oW, B
Bouton du CyberP!

m Objectif 1

e e robot doit, apres un
appui sur le bouton A,
youtu.be/fIH39KEGM78 allumer les LED comme

dans l'atelier 1.
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| OB jouer salutw jusqu'alafin

@B jouer l'audio salut

B commencer I'enregistrement

o

@B arréter I'enregistrement

Affichage

[-m:]

Détectior B jouer I'enregistrement jusqu'a la fin
de...

OB lire I'enregistrement

[-m:]
Détectior
E°B jouer la note @ pendant temps
-]
Lan OB jouer caisse claire * pendant temps
-
Al 0B augmenter la vitesse de l'audio de m %
-]
I8 régle %
0T régler la vitesse de I'audio a @ o

O &8 vitesse de l'audio
Evéneme
IB augmenter le volume de m %
Contréle OB réglez le volume & @ %

. &°B volume(%)
Opérateur

. O°B jouer un son de Hz pendant o secondes
Variables

Mes bloc!

B jouer un son 3 (Y Hz

0B aréter tous les sons
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Haut-parleur & Micro
Les briques de programmation




Atelier 3 e 4
Haut-parleur & Micro
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mm Objectif 1

,r * Essai libre — Jouer une meélodie libre
"I-
1

s Objectif 2

e Enregistrer votre voix durant

guelques secondes et rejouer
'enregistrement

youtu.be/apiYcoe4RKM
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''''''

Déplacements

INSTALLATION DE L'EXTENSION « MBQOT?2
SHIELD »

@ Controle

Exten..
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©

Pocket Shield mBot2 shield Ultrasonic Sensor 2
Pocket Shield
-+ Ajouter -+ Ajouter -+ Ajouter

Déplacements

INSTALLATION DE L"EXTENSION « MBOT2 SHIELD »
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&3 Détec... & avancerv a @ tr/min pendant a secondes m@lﬂ'

LS &2  avancer v+ a @ tr/min

La

A &% avancer v @ cm v jusqu'alafin
Ha

&% tournera gauche v @ ° jusqu'a la fin
ot

&% le moteur encodeur roue gauche (EM1) + *) tourne a @ vitesse de rotation (tr/min) * pendant o secs
® Evéne...
& Gontidie &% le moteur encodeur roue gauche (EM1) v *) tourne a @ vitesse de rotation (tr/min) v
® Opéra... &% le moteur encodeur tout + ) tourne de @ 2
@ Variab...

&b encoder motor EM1 *) rotates at @ RPM, encoder motor EM2 *) rotates at @ RPM
® Mesb...

&b le moteur encodeur EM1 *) tourne a @ %, I'encodeur moteur EM2 *) tourne a @ %
ﬁ chassi...

&% arréter le moteur de I'encodeur tout v

# portd...
Téléve... S B,

S &6 (1) EM1 v du moteur encodeur ®) vitesse de rotation (tr/min) v

Déplacements
Les brigues de programmation
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Déplacements
I

e Essai libre

= Exercice 2

e Faire avancer le robot pendant 2 secondes
e Faire faire un demi-tour au robot
e Faire avancer le robot pendant 2 secondes

youtu.be/IMdwDzUf7Bg
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Affichage sur le
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§ Affich...

H Détec
£3 Détec.
;—-f Lan
Al
loT
Evéne...
Contrble
® Opéra...
@® Variab...
® Meshb...
3;‘ chéssi.
& port d.

Exten...

Affichage

) OB afficher le texte QUELGC IS et sauter une ligne
- OB afficher le texte QEQELGE]]eIe

BB régler la taille du texte a au milieu «

0B afficherle label 1 + QUELCHIEE a centre del'écran + detaille au milieu + pixels

BB afficherle label 1 » QUELCHLEE® a x: o y: o de taille au milieu » pixels

@B graphique linéaire, ajouter la donnée @

@B graphigue linéaire, définir I'espacement a o pixels

B histogramme, ajouter la donnée @

BN B tableau, ajouter alaligne 1+ ,colonne 1+

&8 régler la couleur du pinceau a

3
<

d,n;‘_;ﬂel ACADEMIE

le départemeant ‘-D_.HE,HHE RSA“.I.ES
Eypalapd
Frarermiid

Affichage sur le
CyberPlI

_es brigues de
orogrammation
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Affichage CyberPl

mm CXercice 1
2i5p I

youtu.be/98uOzxncihA "‘7 ".

lé.- o Afficher « Hello World » sur I’écran
mm CXercice 2
@) ':;f..‘.
youtu.be/lhWMiZlgw5c ¥ g e Afficher un texte sur plusieurs
‘#. lighes
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Capteur Ultra-son

Installation de I'extension « Ultrasonic Sensor 2 »

Pocket Shield mBot2 shield Ultrasonic Sensor 2
Pocket Shield
-+ Ajouter - Ajouter -+ Ajouter
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Capteur Ult 2 T
£3 Détec... apteur Ultrason Fgaless
B s 9 capteur ultrason2 1 + - distance de |'objet
#=q Détec...
P 9 capteur ultrason2 1 » hors de portée ?
i Lan
HA e capteur ultrason 2 1 + régle la lumiére ambiante tout v a @ %
;—1 loT
e capteur ultrason 2 1 v augmente la lumiere ambiante tout v de @ % a p e u r ra—
® Evéne...
E capteur ultrason2 1 » - |luminosité de la lumiére ambiante 1 +
@ Controle SO n

9 capteur ultrason2 1 » - éteindre la lumiere ambiante tout »

_es briques de

@ Variab... e capteur ultrason 2 1 = affiche I'émotion en veille »

orogrammation

¥ chassi...

ﬁpon d...

E Capte.

Téléve...

Exten..




® Evene..

® Contrdle

® Opéra..

® Vanab...

® Mesb

ﬁ chassi

£ portd

Capteur Ultrason 2

9 capteur ultrason2 1 +» - distance de l'objet

8 capteur ultrason2 1 + hors de portée ?

e capteur ultrason2 1 » régle la lumiere ambiante tout v a (€U

e capteur ultrason 2 1 + augmente la lumiére ambiante tout v d

E capteur ultrason2 1 » - luminosité de la lumiére ambiante

E capteur ultrason 2 1 + - eteindre la lumiére ambiante tout +

e capteur ultrason2 1 » affiche I'émotion en veille »

1

d,n‘i“;el ACADEMIE

n Hboarbamant Efmﬂ RSAILLES
Egala
FrErerwiid

Capteur Ultra-
son

_es brigues de
orogrammation
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Capteur Ultra-son
Les briques de programmation

(=] capteur ultrason 2 1 » - distance de I'objet
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Atelier 3 o
Capteur Ultra-son

.

' &l .
youtu.be/A_TPx4ETCFO "E,'..-;::' '1f ;}} e Afficher la valeur du capteur ultra-son sur
1% I’écran du CyberPI

= Exercice 2

e Avancer tout droit
e Sarréter a 10 cm de l'obstacle
e Faire demi-tour

youtu.be/2_KROe-6iWA
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Vue du dessous
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Vue du dessous




E N
dor ACADEMIE
oise

le départermeant DE UE RSA“.I.ES

Libyrié
Fpalsis
Fratermid

Recepteur
Emetteur

Vue du dessous
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Recepteur
Emetteur

Vue du dessous

Permet la détection des couleurs au sol
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Vue du dessous

. Octh

makeblock ®Quad RGB Sensor

Vue du dessus
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Vue du dessous

makeblock ®Quad RGB Sensor

Vue du dessus




E N
dor ACADEMIE
oise

le départermeant DE UERSA'LLEE
LINTTY
Eypalapd
Frarermiid

Vue du dessous

makeblock ®Quad RGB Sensor

Vue du dessus
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le département

.F.l;n'rﬁr
Fraiermind

Vue du dessous

. Octh

makeblock ®Quad RGB Sensor

Vue du dessus
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Vue du dessous

. Octh

makeblock ®Quad RGB Sensor

Vue du dessus
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Vue du dessous

7 v * R1 & R2: capteurs droit (Right) numéro 1 & 2
O O * L1 &L2: capteurs gauche (Left) numéro 1 & 2

makeblock ®Quad RGB Sensor

Vue du dessus
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Vue du dessous

7 v * R1 & R2: capteurs droit (Right) numéro 1 & 2
O O * L1 &L2: capteurs gauche (Left) numéro 1 & 2

makeblock ®Quad RGB Sensor

Vue du dessus
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Bouton d’initialisation/calibration :

* Double pression :
* positionner le robot (donc les 4 capteurs) sur le fond du tapis

, (pas sur la ligne a suivre)

Vue du dessous * Appuyer deux fois sur le bouton = la calibration débute,

* Les LED clignottent rapidement =2 déplacer rapidement le
robot sur la ligne puis revenir en arriere sur le fond

* Les LED ne clignottent plus =» la calibration est terminée, les
parametres sont sauvegardés,

* Siles LED clignottent lentement = refaire la configuration

O O iy e Vérifier la bonne calibration =» déplacer le robot de part et d’autre
makeblock de la ligne et vérifier que les LED s’allument correctement.
(LED allumée sur le fond, éteinte sur la ligne)

Vue du dess‘us

* Appuilong :
* Permet de configurer la couleur d’éclairage des capteurs.




X Gestionnaire d'extensions

TTTTI\

Pocket Shield mBot2 shield Ultrasonic Sensor 2
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LAPFTE
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Pocket Shield

-+ Ajouter X Supprimer X Supprimer

PUEEERBIE R ER Graphique de données Smart Camera
Utilisez cette extension pour Computer Vision

visualiser vos données. Un
araphique vaut mieux qu't...

- Ajouter ¥ Télécharger

4

> ] S T —

Suiveur de ligne
(RGBLineFollower)

INSTALLATION DE
L"EXTENSION « QUAD RGB
SENSOR »
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X Untitled

CyberPi o

Capteur Quad RGB

g Détec...

HLsn B mzmesms 1> LRI Sy KSR @11~ 2
= &) capteur quadRGB 1 » L1, statut 4 » deR1(0~3)
HAl

i loT £ le statut du capteur quad RGB 1> 4~ est (151111~ 2

® Evéne... e statut du capteurquad RGB 1+ % » (0~15)

B lasonde (1)R2 v dudoublecapteur RGB 1+ adetecté ligne v ? Suiveur de Iigne (RG BLineFollower)

E lasonde (1)R2 » dudouble capteur RGB 1 v adétecté couleur »

La brigue de programmation

® Mesb... e variation du capteur quad RGB 1 + (-100~100)

@ Controle

® Opéra...

8 chassi...

E le capteur quad RGB 1 v définit la couleur de la ligne a suivrea vert v
ﬁ: portd...

e le capteur quad RGB 1 » éteint la lumiére de remplissage
£ capte...

B mzmesss 1 seaemesR @ c @ @ .

E Capte...

+

Exten..

ra
La
i

En direct

) iE{TruEEse g 1> B




X

F-! Détec...

HLan
Ha

;—; loT

® Evéne...
@ Controle
® Opéra...
@ Variab...
® Mesb...
& chassi.

# portd.

£ capte...

E Capte...

Exten...

Untitled

CyberPi o

Capteur Quad RGB

B mpmesmsE 1 L1.RIM & REW @11~ 2
] capteurquadRGB 1 L1, statut % » deR1(0~3)

E le statut du capteurquad RGB 1+ % + est (151111« ?

E statut du capteurquad RGB 1 v % v (0~15)

E lasonde (1) R2 »* dudouble capteur RGB 1+ adetecté ligne~ ?

E lasonde (1)R2 + dudouble capteur RGB 1 v adétecté couleur «

e variation du capteur quad RGB 1 + (-100~100)

E le capteur quad RGB 1 v définit la couleur de la ligne a suivrea vert v
e le capteur quad RGB 1 + éteint la lumiére de remplissage

B mzmerss 1+ sraemesR@c @@ .

En direct

r
[
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Suiveur de ligne (RGBLineFollower)
La brigue de programmation
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Suiveur de ligne (RGBLineFollower)
La brigue de programmation

E variation du capteurquad RGE 1+« (-100~100)
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Atelier 4 e
RGBLineFollower

e

;' . e Afficher la variation du capteur RGB
" 2 . " "' sur 'écran du CyberPI

e Déplacer le robot par rapport a la ligne

== Conclusion

S0
@ R SR

youtu.be/p2XWp4tq9ra

e Qu’observe-t-on ?
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Suiveur de ligne (RGBLineFollower)
Variation
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®Quad RGB Sensor )

Suiveur de ligne (RGBLineFollower)
Va I’I at | on (&) variation du capteur quad RGB 1+ (-100~100)

Bien centré : retourne 0 —<

@®Quad RGB Sensor'®/

makeblock S ®Quad RGB Sensor®




Bien centré : retourne O

[Se_

e |

makeblock ®

= —

LB o

makeblock ®

L= [

Sl PP

®Quad RGB Sensor'®

=

®Quad RGB Sensor'®

—
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le départermeant DE UERSA'LLES

LAMTTE
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Fraterwiid

Suiveur de ligne (RGBLineFollower)
Va I’I at | on (&3] variation du capteur quad RGB 1 ¥ (-100~100)

Se décale a gauche : valeur
négative entre 0 et -100
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. , K e e Litrnd
Bien centré : retourne O nes O O n v

makeblock S ®Quad RGB Sensor®

Suiveur de ligne (RGBLineFollower)
Variation

E variation du capteur quad RGB 1+ (-100~-100)

[ ) o O b e sy o
L1 R1 Rr2

Sl PP

makeblock S ®Quad RGB Sensor®

Se décale a gauche : valeur
négative entre 0 et -100

—

S| S

LB o

makeblock - ®Quad RGB Sensor'®

Se décale a droite : valeur
positive entre 0 et 100
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Variation s

La capteur renvoie la déviation du robot vis a vis d’'une ligne,

Cette valeur correspond a I'écart entre le robot et |a ligne :

* Plus ce nombre est grand (valeur absolue), plus le robot est loin de |a ligne,

* Plus ce nombre est petite (valeur absolue), plus le robot est proche de la ligne,
* Une valeur négative signifie que le robot se décale vers le gauche,

* Une valeur positive signifie que le robot se décale vers le droite,
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Atelier 4 aoise M

RGBLineFollower
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== [Exercice 2

e Proposer un code permettant de suivre
une ligne en adaptant la vitesse de chaque
moteur en fonction de la position du
robot vis a vis de la ligne.

e Astuce : les moteurs sont montés inversés
I’'un par rapport a I'autre =» pour que les
deux moteurs tournent dans le méme
sens, il faut qu'ils aient un signe opposé.
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Variation

pour toujours
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&% le moteur encodeur EM1 ) tourne & @ - E variation du capteur quad RGB 1+ (-100~100) | %, I'encodeur moteur EM2 *) tourne a o * @ + E variation du capteur quad RGB 1+ (-100~100) %

Déviation
(capteur RGB)

Position
mBot2

Puissance
moteur
gauche

Puissance
moteur droit

Puissance
moteur droit
inversé

Le robot est
sur la ligne

Le robot
dévie a
gauche

Le robot
dévie a droite

20 -20

20-(-30)  -1x(20+(-30))

=50 =-10
20-25 -1x(20+25)
=5 = -45

Avance tout

droit

Tourne a

droite

Tourne a
gauche




Suiveur de ligne (RGBLineFollower)

Variation

pour toujours
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&b le moteur encodeur EM1 *) tourne 3 @ - E variation du capteur quad RGB 1 » (-100~100) | %, I'encodeur moteur EM2 %) tourne a o = @ + E variation du capteur quad RGBE 1+ (-100~100) %

Déviation

Position
(capteur

mBot2

Puissance
moteur
gauche

Puissance
moteur droit

Puissance
moteur droit
inversé

Le robot est
sur la ligne

Le robot
dévie a
gauche

Le robot
dévie a droite

50 -50

50-(-30)  -1x(50+(-30))

= 80 =-20
50 — 25 -1x(50+25)
=25 =-75

Avance tout

droit

Tourne a

droite

Tourne a
gauche
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Suiveur de ligne (RGBLineFollower) doise MY BCA O Les

Variation =

pour toujours

& le moteur encodeur EM1 *) tourne & @ = @ * [ variation du capteur quad RGB 1 v (-100~100) = %, I'encodeur moteur EM2 *) toumne a o = @ + @ * (3 variation du capteur quad RGB 1 v (-100~100) %

o Déviation Puissance . Puissance
Position Puissance .
(capteur moteur . moteur droit
mBot2 moteur droit . >
RGB) gauche inversé
Le robqt est 0 50 50 50 Avance.
sur la ligne tout droit
Le robot 50— (0,6x-30)  -1x(50+(-30)) Tourne 3
dévie a -30 32 )
=68 =-32 droite
gauche
Le robot 50-0,6x25 -1x(50+0,6x25) Tourne a

+25 65

dévie a droite =35 =-65 gauche
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définir Suiveur de ligne
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RGBLineFollower a

= Exercice 3

e Mettre en place un suiveur de ligne

= Exercice 4

e Suivre la ligne

e S'arréter a 10 cm de l'obstacle
e Faire demi-tour

e Suivre la ligne
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Bonus

Capteur de
luminosite
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HiLeo @78 joystick milieu appuyé » ?

i Affich... @B nombre de mouvement du joystick milieu appuyé «

£ Détec... 8B réinitialiser le nombre de mouvement du joystick milieu appuyé «

Capteur de
&8 bouton A w» pressé?
ﬂ Lan
@B nombre de pression du bouton A = e e 4
uminosité
&8 réinitialiser le nombre de pression du bouton A +
i loT

- R _es briques de
&G ictie B intensité de la lumiére ambiante :) r O g r a m m at I O n

® Opéra... : =
@B minuterie (s)
@ Variab... AT R
&8 réinitialiser le chronomeétre
® Mesb...

@B nom de la machine Téléve...

Exten...
BB niveau de batterie(%) »
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Hl Audio Détection P
Fraterwiis

HiLeD @B joystick milieu appuyé v ?

i Affich... @B nombre de mouvement du joystick milieu appuyé »

£32 pétec... &8 réinitialiser le nombre de mouvement du joystick milieu appuyé «

Capteur de

q Lan e ° ,

uminosite
&8 réinitialiser le nombre de pression du bouton A

i loT

_es briques de
orogrammation

® Opéra... i
8B minuterie (s)

@ Variab... 3
& B réinitialiser le chronomeétre

® Mesb...

@B nom de la machine Téléve...
Exten...
BB niveau de batterie(%) »
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Capteur de luminosité

E B intensitée de la lumiere ambiante . .
La brigue de programmation
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Atelier 5 o
Capteur de luminosite

I
@47

e ':#‘;t:"_'._.: e Afficher la valeur du capteur de luminosité sur
youtu.be/An9UmMSq4200 ‘,'

2. ‘h. I’écran du CyberPI
Ve & . )& e Noter la valeur
OL kv

' .
7= e Eteindre la lumiere puis noter la valeur

0

. g .
: =X

‘ﬁa‘-}- 3 e Lorsque la lumiere s’éteint, le robot démarre
| il (déplacement et leds)
r
. .-. L

i3

*d[e)

youtu.be/ZATOhk3YGcU

Bt

a
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- Montage
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Le branchement se réalise
directement sur le robot, 4
ports disponibles : $S1/52/S3/S4
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ﬂ Lan

Al

4l loT

Evéne...

@ Controle

® Opéra...

® Variab...

® Mesh...

Exten...

Puis

|
®

Pocket Shield

Pocket Shield

-+ Ajouter

Gestionnaire d'extensions

mBot2 shield

-+ Ajouter

Ultrasonic Sensor 2

-+ Ajouter
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H Lan
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® Evéne...
@ Controle
@ Opéra...

@ Variab...

@® Mesb...

#¥ chassi...

ﬁpod d..

Exten...
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port dextension mBot2

&% le moteur tout » tourne a @ %

+2% le moteur tout * tourne a m %

&2 régler la puissance du moteur M1 a @ %, puissance du moteur M2 a @ %

&2 puissance de rotation du moteur (1) M1 » (%)

&% arréter le moteur tout v

Les briques de

&% régler I'angle du servo tout v & @ °

&% définir I'angle du servo S1 @ 2,52 @ °,S3 @ 5S4 @ o

&% servo (1) S1 » angle actuel (°)

&% servo tout v angle de déclenchement

&% servo tout v retourne a la position zéro S X
Téléve... @sglellt:
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3 pétec...

H Lan
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® Evéne...
@ Controle
@ Opéra...
@ Variab...

@® Mesb...

#¥ chassi...

ﬁpod d..

Exten...
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Untitled s | 3 e Lot
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port dextension mBot2

&% le moteur tout » tourne a @ %

+2% le moteur tout * tourne a m %

&2 régler la puissance du moteur M1 a @ %, puissance du moteur M2 a @ %

&2 puissance de rotation du moteur (1) M1 » (%)

&% arréter le moteur tout v

Les briques de

&% régler I'angle du servo tout v & @ °

&% définir I'angle du servo S1 @ 2,52 @ °,S3 @ 5S4 @ o

&% servo (1) S1 » angle actuel (°)

&% servo tout v angle de déclenchement

&% servo tout v retourne a la position zéro S X
Téléve.] Qsglelld
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==t régler I'angle du servo toutw a @ .

&b augmenter I'angle tout v du servo de m =

& définir l'angle duservo ST @) °. 2 @) .3 € 2 €) - LeS brl ueS de
=0 servo (1) 51 »  angle actuel () q
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= Objectif 1

e Quvrir la pince
e Attendre 2s
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Atelier 6 =
Synthese des compétences ateliers déebutants

e EXxercicel

* Appuyer sur le bouton A du CyberPI :

- La pince doit alors se mettre en position ouverte, quel que soit son
état précédent.

https://youtu.be/e51mgkzK9Gc

- Toutes les LED s’allument en rouge pour signifier le début
automatique de l'enregistrement audio pendant 3 secondes.

* la fin de I'enregistrement, toutes les LED s’allument alors en vert lors de la
lecture automatique de la bande son.

e A la fin de la lecture audio, la pince se ferme pendant 3 secondes puis
s‘ouvre a nouveau.

e Une LED bleue forme enfin un mouvement de va et vient pendant un temps
indéterminé et en attente de I'arrét manuel du programme (bouton B).

* En appuyant sur le bouton B, une musique de quelques notes annonce
I'arrét du programme. Ce dernier prend alors fin ainsi que le mouvement de
va et vient de la LED et la fermeture de la pince.



https://youtu.be/e51mgkzK9Gc

Atelier 6 : Synthése des compétences ateliers débutants

& régler I'angle du servo tout v a3 @ =

0B afficher

0B commencer I'enregistrement

: Correction —

OB arréter 'enregistrement @B augmenter le volume de @ %

B afficher B jouer la note @- pendant temps

. - - - I8 j | t dant te
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&% régler I'angle du servo tout * 3 @ = ! @ B e
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Merci aux équipes du Département du Val d’Oise pour la proposition du support de formation.
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