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Capteurs et actionneurs du robot M-BOT S26 Découverte du robot M-BOT
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Dessin d’ensemble

§ “——Bluetooth/2.4G module

Part List

’ ' USB cable
‘ 6P6C RJ25 Cable

é’} |
/ Screw driver
“___Battery Holder

(4 x AA batteries ,not incdluded )

N

Motor R—

Chassis—_ g4
i Brass Stud M4x25

M3 nut

Lien vers le site du fournisseur A4 technologie: i Screw M3x25
https://www.a4.fr/robotique-programmation/robots-programmables/mbot.html :
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Programmation du M-BOT
La programmation par blocs

Programmation du M-BOT
La carte mCore

AN J

Fonction technique : faire communiquer les _ .
Je suis une carte mere

éléments du systéme entre eux.

1°) Le logiciel m-bot, la programmation par blocs :

e T [ La carte électronique (carte mére pour les ordinateurs) est un circuit imprimé qui 53 €TTC
k. — m:mmf-' | s comporte généralement le microcontréleur ou le processeur, de la mémoire (carte SD,

! : % disque dur..., des transistors (interrupteurs électroniques), des circuits intégrés (puce électronique)...

g 0

mettre R Al @ état du suiveur de ligne sur le
valeur détecteur de ligne =
z
< orienter vers I [ avancer v [ERERVITI = S
i n te,
X: 240 y 2l 2 EEr [ avancer v ERERVITIE (0]
. o/ ak o J
ajouter € 3 x = 3 gth Gen
[ ior @] Intel® Core™ jg
ajouter €8 4 v
donne' Ia valewr @3 v .
Espace de programmation
rebondr s le bord est atteint
fixer le sens de rotation RN
- CED
il LN VIGMI
t— viVwVIINVIGH WIVIVPIVVEI LI
Les microprocesseurs prennent en charge des opérations informatiques polyvalentes sur les ordinateurs person-
nels et les serveurs d'entreprise. Parallélement, les microcontroleurs permettent aux systemes embarqués d'ana-
2°) Le logiciel m-block, la programmation par blocs : lyser
Il existe plusieurs langage de programmation : mcore
DC Power Jack 2-pin connector for lithium battery
-
Logigramme Texte = =
O i )
Nt/ UFBU"
void setup() { s E Le microcontroleur
/7 Paramétrage des pins e
— // Définition des pins cg USB Type-B Connector R ower switch
pinMode (LED, OUTPUT): e
Allumer LED } Motor Port
Attendre 1 e 100]_] t)
digitalWrite (LED, HIGH):;
Désactive In sortie 8.0 dEl&Y[ZDUJ H : :
Eteindre LED digitalWrite(LED, LOW): RJ25 Port § § RJ25 Port
delay(200): ° mCore °
} 7
Atte - £t 4
Attendre 1 <7 'y,
e RGB LED .O = RGB LED
)
o@® ¥ W
Buzzer Button
mBlock est un logiciel permettant une programmation par blocs et par texte (langage Python). La programmation par blocs est iden- IR Receiver Light Sensor

tique a la programmation par texte mais I'apprentissage est simplifié en s’affranchissant des problématiques de syntaxe... 3 IR Emitter 4



Programmation du M-BOT
Le microcontroleur

Fonction technique : Traiter les informations

et agir sur le systeme.

53 € TTC (carte mCore)

Le microcontréleur permet en fonction des don-
nées des capteurs et en suivant les consignes du
programme d’agir sur les actionneurs.

Comment programmer ? Appareils

On utilise le logiciel M-Block

Dans appareils, je supprime le
robot cyberPI et j'ajoute M-Bot

i . L Commutateur de mode (3)
Je sélectionne le mode Téléverser

~~ Téléverser

T
Je commence mon programme avec

évenement puis « Lorsque le MBot o
. |

(mcore) démarre — "

Je mets une boucle « pour toujours » / .

afin que mon programme ne s’arréte

pas

Commutateur de mode (3

Pour enregistrer votre programme dans
le robot, il faudra cliquer sur
« connecter » puis « téléverser »

Je suis un Microcontréleur >

Programmation du M-BOT
Le capteur ultra-son

Fonction technique : Mesurer une distance

26€TTC

Ce capteur émet un signal a ultra-son. Le son se

Mo b

propageant toujours a vitesse constante, quand le

récepteur recoit le signal, nous pouvons détermi-
ner la distance a laquelle se trouve I’obstacle.

Exemple de programmation :

Ce programme permet de faire avancer le M-Bot si la distance mesurée par le capteur a ultra son est inférieure a
10 cm.

i

mettre PEEIE Lt = arrondi de distance mesurée par le capteur ultrasons du

‘Distance mesurée <

avancer * ERERIEEE:
5 Ia vitesse €EED)




Programmation du M-BOT
L'afficheur

Fonction technique : Afficher des informations sur un
écran

24 €TTC

Panneau de gestion des motifs x

Tout ét. Tout al... ) Dia =] Ajouter aux favoris

Cet actionneur affiche des dessins ou du texte
avec une résolution de 128 pixels. L’afficheur
comporte :

-> 16 colonnes suivant I'axe X

-> 8 lignes suivant I'axe Y

Les axes X et Y sont utilisés afin de repérer la
Y J(0,0 o ’
,‘L ) > position du texte ou de I'image.

) Une lettre fait une taille de 6px en X et 8px en
Y.

Annuler Valider

Exemple de programmation :

Ce programme permet d’afficher le mot ‘Bonjour’ en faisant défiler.

mettre Ed 3 3

mettre E%d 2 I

Programmation du M-BOT
Le Joystick

Fonction technique : Obtenir deux informations de

position du pouce de l'utilisateur suivant deux axes

BETTC

Ce capteur permet de mesurer I'intensité des
mouvement de |'utilisateur suivant deux axes
X etY (écrit sur le circuit imprimé du capteur.

Il mesure une valeur comprise entre 0 et 976

pour chaque axe.

Exemple de programmation :

Ce programme permet de faire avancer ou reculer le Mbot en fonction de la position suivant I’axe Y du joystick.

[

mettre XTI >
mettre ENFECRAM 2 anale du Joystick sur le (GEEM suivant |

|3




Programmation du M-BOT
Le potentiometre

Programmation du M-BOT
Le suiveur de ligne

Fonction technique : Obtenir une information de
sous forme de rotation de 'utilisateur

5€TTC

Ce capteur permet de mesurer la position
d’un bouton a tourner.

Exemple de programmation :

Ce programme permet de mesurer la valeur de I’angle du potentiométre et de donner une valeur corrigé en pou-
centage (de 0 a 100).

répeter indéfiniment

mettre G @ valeur du potentiométre sur le (il

b

mettre PEENR Ul @ arrondi de  valeur du potentiométre sur le kY / CHD = €D

&

Fonction technique : Obtenir une information sur la

position par rapport a une ligne.

14 €TTC
e B o
. . . Cet capteur permet de suivre une ligne tra-
cée au sol.
0 1 2 3

Exemple de programmation :

Ce programme permet au robot de suivre une ligne.

mBot - générer le code

répéter indéfiniment
mettre EVIENE & <tat du suiveur de ligne sur le IIEEM
si Suiveur =[fi] ~alors

avancer ~ EREREEE] 1007

si Suiveur =l alors

tourner 3 gauche * ERERYIEE

si Suiveur =B alors

tourner 3 droite ¥ ERERNGEEEEL 1007

si Suiveur =g alors

avancer ~ ERER=EECY 0™

10



Programmation du M-BOT
Le motoréducteur

Programmation du M-BOT
La pince

Fonction technique : Générer un mouvement de ro-

tation.

5€TTC 5€TTC

Exemple de programmation :

Plate-forme Maker
Développeurs: mBL.. O [ [0

Collection d'extensions mBot
Attention : il faut ajouter I’extension suivante Exemple de programmation :

Ce programme permet de faire avancer le robot lorsque la fleche haut de la
—> —> prog P g

télécommande est appuyée.

Ce programme permet de fermer la pince lorsque I’on appui sur le bouton de

la carte du robot.

extension .
. Idem en reculant avec la fleche
Ajouter

bas. Pour tourner, on utilise I ue le mBot(mcore) démarre

une autre fonction permettant
de maintenir la rotation pen- |

dant 2 secondes. ] &% touche haut v de la télécommande IR appuyée ? _ alors

pour toujours
: . 26 avancer ¥ a @ % de puissance §
si &% sur appui du bouton Carte pressé» ?  alors -

* servo port 4+ Slot 1+ positionné a un angle de @

26 touche bas ¢ de la télécommande IR appuyée ? _ alors

&t reculerv a @ % de puissance

* servo port 4+ Slot 1+ positionné & un angle de

&% touche gauche v de latélécommande IR appuyée ?  alors |

w0 tourner & gauche a @ % de puissance pendant o secondes

20 touche droite * de la télécommande IR appuyée ? _ alors

&% tourner a droite a @ % de puissance pendant o secondes §

12
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Programmation du M-BOT
Le capteur de couleurs

Programmation du M-BOT
Module Bluetooth

Fonction technique : Distinguer une couleur

Ce capteur permet d’identifier une couleur.

Les couleurs reconnues : 11 € TTC 19 € TTC
. Blanc

° Rouge

° Jaune

] Vert

. Bleu

° Noir

Exemple de programmation :

Exemple de programmation :

. . e s Il faudra programmer en utilisant I’application app-inventor
Ce programme permet d’afficher la couleur identifiée sur les leds de la carte du M-bot. Prog PP PP

Attention : il faut ajouter I’extension suivante

= g >

extension

MIT

APP INVENTOR

pour toujours

i 7
si couleur blanc » détectée par le capteur de couleur port 1 e 7? Capteur de couleur

&% LED tout »  affiche la couleur . Développeurs: Par mBlock off (|

b Capteur de couleurPlus
si couleur rouge ¥ détectée par le capteur de couleur port 1% ?

& LED tout v affiche la couleur :":_.

' . Extension
si couleur jaune v détectée par le capteur de couleur port 1+ ? alors + Ajouter

& LED toutw affiche la couleur () https://appstatic.makeblock.com/extension/makeblock 2.0.4.aix

si couleur vert v détectée parle capteur de couleur port 1+ 7 alors
& LED tout » affiche la couleur

Ancienne version :

si couleur bleu v détectée par le capteur de couleur port 1+ ? _alors

http://appinventor.makeblock.com/com.makeblock.appinventor.MBot.aix
& LED tout » affiche la couleur (
.si couleur noir v+ détectée par le capteur de couleur port 1+ ? alors
droite * affiche la couleur ( pendant @ secondes
gauche » affiche la couleur . pendant @ secondes
gauche » affiche la couleur _ ) pendant @ secondes

droite * affiche la couleur . pendant @l secondes
13
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https://appstatic.makeblock.com/extension/makeblock_2.0.4.aix

