Programmation Suiveur de Ligne - pas a pas

Lien vers le fournisseur A4 technologie:

https://www.a4.fr/robotigue-programmation/robots-programmables/mbot.html
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1°) Choix du robot IV°) Sous programme « suivre la ligne »

sjouter ' ajouter Q
0 1 2 3

Lorsque le mBot(mcore) démarre

Supprimer le robot installé par défaut puis ajouter le robot mBot

. attendre jusqu’ a sur appui du bouton Carte presse v ?
11°) Connexion du robot Jusq PP p

Commutateur de mode Suivre la ligne Il faut créer un sous programme (Mes blocs). Dans

\ ce cas de figure :
© En direct

C tateur d d . .
S -> On appelle le bloc « Suivre la ligne »

-> Il sera lu ici par le robot, a la fin nous revenons
TE'E*’EFSEF ‘ (A Télécharger au menu principal.
P : 2 .
(@ pecameaer)

Connecter le robot en USB et allumer le ( & p N )
drametres

Mettre en mode « Téléverser » B cutvre la ligne

Lorsque vous souhaitez tester votre programme, il
suffira de cliquer sur « télécharger » pour |'envoyer répéter jusqu’ a &2 afficher la valeur du capteur suivi ligne port 2 v
dans la mémoire du robot. Toujours éteindre le robot
avant de débrancher I'USB. &% afficher la valeur du capteur suivi ligne port 2 v

111°) Début de programme

avancer v a @ % de puissance

Lorsque le mBot(mcore) démarre & afficher la valeur du capteur suivi ligne port 2 »

attendre jusqu’ a & sur appui du bouton Carte pressé v ?

tourner a gauche v a @ % de puissance

Toujours commencer votre programme de cette maniére. Ceci permet d'attendre I'appui sur le
bouton poussoir du robot avant de démarrer le programme principal qu'il suffira de compléter _ _ -
& la suite e afficher la valeur du capteur suivi ligne port 2 v

tourner a droite * a @ % de puissance

3 &% stopper le mouvement 4
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V°) Sous programme « Tout droit »

Lorsque le mBot(mcore) démarre

attendre jusqu’ a &% sur appui du bouton Carte pressé v ?
Suivre la ligne
pour toujours

si &2 touche haut v de latélécommande IR appuyée ? _ alors

Tout droit

Nous allons ajouter un sous programme « Tout
droit » si on appui sur la fleche du haut de la télé-
commande.

définir Tout droit

répéter jusqu’ a &2 afficher la valeur du capteur suivi ligne port 2v = o

&2 avancerv a @ % de puissance

Suivre la ligne

&% stopper le mouvement On avance le robot jusqu'& ce

qu'il retrouve sa ligne, il doit
alors suivre la ligne jusqu'au
bout.
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VI°) Sous programme « Tourne a gauche »

Lorsque le mBot(mcore) démarre
attendre jusqu’ a &% sur appui du bouton Carte pressé v ?
Suivre la ligne
pour toujours
si &% touche haut v de latélécommande IR appuyée ?  alors

Tout droit

si &% touche gauche » de la télécommande IR appuyée ? _ alors

Tourne & gauche

Nous allons ajouter un sous programme « Tourne a
gauche » si on appui sur la fleche de gauche de la

/ télécommande.

définir Tourne a gauche

&% tourner a gauche a @ % de puissance pendant @ secondes
répéter jusqu’ a &% afficher la valeur du capteur suivi ligne port 29 = o

&2 avancerv a @ % de puissance

Suivre la ligne

On avance le robot jusqu'a ce
qu'il retrouve sa ligne, il doit
alors suivre la ligne jusqu'au
bout.

&% stopper le mouvement
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VII°) Sous programme « Tourne a droite » VIII°) A vous de finir votre programme
- : , Il faudra ajuster le temps et la Continuez votre programmation selon votre scénario. Les sous programmes
attendre jusqu’ a = &% sur appui du bouton Carte pressé v ? . . . . . . N e e e g . by .
puissance en faisant des essais permettent de faire des actions qui se répétent (saisir I'objet, déposer I'ob-
uivre la ligne H
- o : sur le plateau. Vous pouvez rem- Jet..).
pour toujours
_ - ) placer les valeurs par des va-
si &2 touche haut v de la télécommande IR appuyée ? ~ alors
riables. (voir chap. variables) Exemple de programme :

Tout droit \ /

si &2 touche gauche v de latélécommande IR appuyée ? _ alors

Tourne a gauche

attendre jusqu’ a &% sur appui du bouton Carte pressé v ?

si &% touche droite v de la télécommande IR appuyée ? _ alors

Suivre la ligne

Tourne a droite

Nous allons ajouter un sous programme sl

« Tourne a gauche » si on appui sur la
fléche de gauche de la télécommande.

Tout droit

_—

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

Tourne a gauche

définir Tourne a droite

Tout droit

Tourne a droite

répéter jusqu’ a &2 afficher la valeur du capteur suivi ligne port 2¢ = o
&% LED tout » affiche la couleur{ )

attendre o secs

Tourne a gauche

&% avancerv a @ % de puissance

Suivre la ligne

&% stopper le mouvement . “
On avance le robot jusqu'a ce

qu'il retrouve sa ligne, il doit
alors suivre la ligne jusqu'au
bout.

Tout droit
Tourne a droite

&p LED tout v affiche la couleur 1

attendre o secs
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IX°) Les variables

Une variable est une sorte de coffre dans lequel je peux ranger une valeur. Lorsque j'ai
besoin de cette valeur il me suffit de donner le nom du coffre pour la retrouver.

. Créer une variable

Lpparence
Créer une liste
Montrer
F . |
. Nouvelle variable X
} .
Action Nom de la nouvelle variable : II fClU'l' nommef' |G Vaf‘lable

. (Puissance robot] )

Détection @® Pour tous les objets
© Pour cet objet uniquement
enemen (=
Annuler

Contrdle

Jpérateurs r_\

Variables

® définir Temps pour Tourner v 3 @

Mes blocs

Ensuite on l'initialise au début du
définir Puissance robot v 3 (@) programme principal (on donne sa
premiére valeur)

définir Tourne a gauche

& tourner a gauche 3 ' Puissance robot % de puissance pendant | Temps pour Toumer secondes

Il n'y a plus qu'a utiliser cette valeur
&% avancer v+ 3 | Puissance robot % de puissance dans le programme Pr‘inCipal et sous
programme.

répéter jusqu' a &% afficher la valeur du capteur suivi ligne port 2v = o

Suivre la ligne

&t stopper le mouvement

La variable permet de garder en
mémoire une valeur et / ou de modi-
définir Tourne a droite fier cette valeur a plusieurs endroits
du programme en une fois...

&% tourner a droite & = Puissance robot % de puissance pendant | Temps pour Toumner secondes

répéter jusqu’ a &% afficher la valeur du capteur suivi ligne port 2% = o

it avancer v a Puissance robot % de puissance

Suivre la ligne

& stopper le mouvement




