Correction des exercices codage pour tous.
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Atelier 1 M i er @)
Bande LED attendre (R secs

i1 OB décaler les LED de o rang a droite

I =5
répéter o

* Faire afficher une couleur différente sur chaque attendre m 5eCs
LED

 Essai libre — Premier programme

youtu.be/-fKtPTJePTk

OB décaler les LED de o rang a droite
e Objectif 3

outu.be/zS_CWr_geu8 < e %
¥ /25_CWr_g « Faire défiler en boucle les couleurs de I'exercice 2
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Atelier 2
Bouton du CyberP!I
@&_.;E'E] = Objectif 1

b &

*Le robot doit, aprés un
appui sur le bouton A,
youtu be/IHIFKEGM7E allumer les LED comme

dans l'atelier 1.

I8 augmenter le volume de @ %

OB jouer la note @ pendant temps

Ate“er 3 - F‘:E::'TE 8 jouer la note @ pendant {¥&) temps
HaUt_parleur & Micro OB jouer la note @ BEYLENE 0.25 Ry

g Cbiectif 1 B T jouer la note @ [EEE 0.25 RENhE
* Essai libre — Jouer une mélodie libre B jouer la note @ pendant temps
= Objectif 2 EEEEENN, T 0 jouer la note @ pendant {EEP temps
 Enregistrer votre voix durant OB jouer la note @ pendant @ temps
youtu. be/apiYcoedRKM quelques secondes et rejouer
I'enregistrement @B arréter tous les sons

OB afficher

OB commencer I'enregistrement

attendre e secs

OB arréter I'enregistrement

attendre o secs

OB afficher

OB lire I'enregistrement jusqu'a la fin

OB afficher
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Atelier 3 Gl s
Capteur Ultra-son

25D

o Afficher la valeur du capteur ultra-son sur
I’écran du CyberPI

QR E0)

youtu.be/A_TPx4ETCFO

* Avancer tout droit
® S'arréter a 10 cm de l'obstacle
* Faire demi-tour

youtu.be/2_KROe-6iWA

pour toujours

T8 afficher le label 1w E capteur ultrason 1w : distance jusqu'a I'objet (cm) a centre de I'écran v de taille moyen » pixels

répéter jusqu’ a E capteur ultrason 1 v :distance jusqu'a l'objet (cm) = m

o8 afficher le label 1+ e capteur ultrason 1+ :distance jusqu'a I'objet (cm) a centre de I'écran * de taille moyen v  pixels

&% avancerv a @ trymin

& tourner 3 gauche ¥ @ ® jusqu'a la fin
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Atelier 4 R
RGBLineFollower

oe

» - {_‘ * Afficher la variation du capteur RGB
[ f " 1: sur I'écran du CyberPl
"l-'.-*‘- - » Déplacer le robot par rapport a la ligne
.

o Conclusion

youtu.be/p2XWpdtqSrd
* Qu'observe-t-on ?

pour toujours

0B afficher le label 1 # E capteur quad RGB 1 * écart mesuré (-100~100) & centre de I'écran * de taille moyen ¥ pixels

Constatations :

- Lorsque le robot se déplace a gauche de la ligne, la valeur retournée est négative

- Lorsque le robot de déplace a droite de la ligne, la valeur retournée est positive

- Lesvaleurs retournées oscillent entre -90 et +90 en pratique (entre -100 et +100 en théorie)
- Plus on s’écarte de la ligne, plus la valeur retournée est grande



Atelier 4 = g=
RGBLineFollower

S Exercice 3 ———

* Mettre en place un suiveur de ligne

_7

* Suivre la ligne

e S'arréter 3 10 cm de l'obstacle
# Faire demi-tour

* Suivre la ligne

pour toujours

& le moteur encodeur EM1 ¥ tourne 3 @ - @ * (=] capteur quad RGE 1 * écart mesuré (-100~100) | %, I'encodeur moteur EM2 *) tourne 3 o = @ + @ = capteur quad RGB 1% écart mesuré (~100~100)

définir RGB Line

définir

définir vitesse generale v & @
définir vitesse gauche * a vitesse generale - coef * capteur quad RGE 1 » é&cart mesur
définir vitesse droite * a o *  vitesse generale + coef * E capteur quad RGB 1 ¥ écart mesuré (-100~100)

& encoder motor EM1 ®) rotates at | vitesse gauche RPM, encoder motor EM2 ¥) rotates at | vitesse droite RPM

I8 lorsque le bouton A v  est presse
pour toujours

répéterjusqu’ @ [0 capteur ultrason 1w : distance jusqu'a I'

& toumer gauche v ( ED) * jusqua la fin

ot Ml Aetpins,

Atelier 5 =z
Capteur de luminosité

ercice 1

* Afficher la valeur du capteur de luminosité sur
I'écran du CyberP|

* Noter la valeur

* Eteindre la lumiére puis noter la valeur

youtu.be/An9UmSqa200

youtu.be/ZATORK3YGcU * Lorsque |a lumiére s'éteint, le robot démarre

(déplacement et leds)

@B lorsque CyberPi démarre

pour toujours

I8 afficher le label 1+ | @CH intensi e |a lumiére ambiante 4 centre de I'écran » de faille moyen v pixels

I8 lorsque CyberPi démarre

pour toujours

répéter jusqu’ a OB intensité de la lumiére ambiante
B8 afficher

& arréter le moteur encodeur  tout

B8 afficher [ ]

avancer ¥ a @ tr/min



Envoi / Réception de messages LAN :

OB lorsque le bouton A » est pressé

I8 diffuser un message sur le LAN avec le titre et la valeur o

08 lorsque le bouton B v est pressé

répéter jusqu’ a T8 valeur reque du message diffusé sur le LAN avec le titre = o

@B afficher le label 1 » ax o y: o de taille moyen v pixels

@B afficher

0B afficherle label 1 v (GEEHY a centre de I'écran v de taille moyen v pixels

Remarque importante : La derniére valeur (ou chaine de caractéres) recue par le récepteur reste en mémoire jusqu’a
ce gqu’elle soit écrasée par une valeur différente. Ainsi il n’est pas possible de répéter 2 fois le méme exercice avec le
méme envoi.

Détecter un virage a droite (méme principe pour le virage a gauche en changeant les bits) :

OB lorsque le bouton A v est pressé

répéterjusqu’ a. (=J capteurquad RGB 1v ligne v statutest (7)0111v 2

OB afficher le label 1w a centrede I'écran » de taille moyen v pixels
7

@B afficherle label 1w ax o y: o de taille moyen v pixels

Détecter et compter des croisements (jusqu’a 3 dans I’exemple ci-dessous) :

OB lorsque le bouton A » est pressé

définir compteur v éo

répéter jusqu’ a compteur = o

si E capteurquad RGB 1+ ligne v statutest (15)1111 v ? _Zalors
attendre jusqu’ 3. (=) capteurquad RGB 1+  ligne v statutest (0)0000 v ?

ajouter o a compteur v

OB afficher le label 1 v {(compteur) a centre de I'écran v de taille moyen v pixels

5
@B afficher [ ]




