mBlock pour programmer
le robot mBot Arduino ou ESP32
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Qu’est-ce qu’Arduino ?
Projet initié par Massimo Banzi et son équipe en 2005

* |l permet de gérer capteurs et actionneurs dans un systeme d'informatique embarquée.
* |l donne acces a une électronique simple, peu chére et standardisée.

* Avec une Interface de programmation adaptée.
* Distribué en open source (Creative Commons)

Arduino Uno

14 E/S dont 6PWM
6 E analogiques
32Ko
10,90€(gotronic)
74 x53 x 15 mm

Principe de base fonctionnement carte microcontréleur

Programmer le pilotage d'actionneurs,

a partir des données des capteurs,

ou de commandes déportées,

afin de monter des systemes techniques complexes.

( Capteurs :
température,
humidité,
lumiére,
présence,
distance,
interrupteur,
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Le Robot mBot

De quoi est-il constitué ?

| Connecteur USB um

Carte mCore .
basée sur une — —
arduino uno B
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Capteur luminosité @-
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Module connexion
Bluetooth ou Wifi

Capleurs/adionneurs
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T 4 connecteurs RJ45
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Robot mBot2 a base d’ESP32

CyberPi : micro ordinateur a base d'ESP32,
p—— écran couleur, barre 5 leds RGB, joystick+3
* i - BP, Wi-Fi, BT, USB-C, micro, HP

Connectique pour extensions
(2 servos, 2moteurs, 2 autres
sorties, un port mBuild +

batterie lithium 2500mAh
Capteur ultrasons + leds

4 capteurs de couleur RGB
pour détection de ligne

2 moteurs micro encodeur
pour un déplacement précis

Principe d’utilisation :

(https://evolukid.com/prendre-en-main-la-carte-cyberpi-du-mbot2/)

1-dans mBlock 5, ajouter la carte CyberPi

2- puis les extensions (bouton extension) pour le mBot2 (Mbot2, Pocketshield, Ultrasonicsensor 2 et Quad RGB
sensor).

3- dans le menu Tuto... il est possible de charger des programmes existants (en anglais)

Sinon créer son propre programme avec les blocs disponibles

4-Relier le robot au PC avec le cable USB et connecter sur le port COM proposé

S5-Tester le programme en direct pour déboguer en temps réel OU

6-Téléverser le programme

Evolutions :

* Le robot embarque une carte microcontréleur amovible qui peut étre utilisée comme carte
programmable indépendante avec communication Wifi, Bluetooth, USB-C

* Lacarte CyberPi dispose d’un ESP32 avec plusieurs capteurs et actionneurs (capteur de lumiére,
micro, accéléromeétre/gyroscope 3 axes, haut-parleur, 5 LED RVB, WiFi et Bluetooth, USB-C)

* Elle intégre un écran couleur carré (128*128) + 3 boutons poussoirs et un joystick

* Elle peut enregistrer 8 programmes au lieu de un précédemment.

* Lerobot dispose de 2 moteurs bien plus précis (avec encodeurs), plus robustes, plus rapides.

* D’autres connexions sont disponibles pour servos, moteurs, entrée-sorties, connexion mBuild (jusqu’a
12 modules chainés sur le méme port).

* Le capteur ultrasons est encapsulé dans un boitier plastique entouré de 8 leds programmables

* Lesuivi de ligne détecte les couleurs avec 4 capteurs, il est moins sensible a la lumiére ambiante

*  Prix:~140 €TTC

Utilisation autonome CyberPi :

Il faudra ajouter un CyberPi Pocket Shield (extension avec batterie
800mA rechargeable + connecteurs pour 2 servos ou autres sorties,
pour 2 moteurs). ~70€TTC
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L'application mBlock

2 versions :

(I ests vt bt cacieu s

ol [P

mBlock 3 basé sur scratch 2

I@ mBlock ‘ '
Pour Programmer : 3
1 Choix de la carte, des extensions
2 Ajouter les extensions si besoin pour étendre les
possibilités
Par exemple pour Grove voir extensions de technologie
services

mBlock 5 basé sur scratch 3

Pour Programmer :

1 Choisir I'appareil a programmer
2 Ajouter les extensions attachées a I'appareil, par
exemple “plateforme maker” pour des composants
connectés supplémentaires ou “ Grove A4” pour les
composants Grove connectés a une carte Arduino.

Q
F oc.

Plate-forme Maker
L YIR———— =
Collection d'extensions mBat

% Supprimer

Graphique de données
Dévelappesenwibl.. 1 B 0

graghique vaut micux gu'un
long discours.

* Supprimer

|
Lecteur audio
(==

Dévelsppeurs mbl...

diinteragir avec un Objet en
mode Téléversement.

Ajouter Ajouter

Quels blocs dans mBlock ?

mBot- générerle code
attendrejusqu’™ . bouton de la carte [IEFEEd

B vitesse” B
A compteur” B

et Valeur capteur US NG ET TS
b

emesuy
.
Valeurcapteui . S < SN alors

- =

aviter_obstacle

Sjouter 3 [T €

sinon

répéta: indéﬁnimen.’

réepar le capteurultrasonsdu

Info Capteur

Instruction conditionnelle si-alors-sinon
jusqu’a/ Evénement

Commande Actionneur

J

EVELI=-lMd & |a vitesse vitesse

régler la DEL de la carte {I9 en rouge@EE)

=

@3S
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définir eviter_obstacle

a la vitesse vitesse
réglerla DEL de la carte (O en rn:nugg vert @@ bleul ;
a{tendreo secondes

a la vitesse vitesse

ﬂtl:endrﬂ nDI‘an’Ea|FHtDII’EFI1tI’E@ eto secondes
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Programmer les Actionneurs :

Blocs :

1-Pour les moteurs , utiliser les blocs
avancer... ou roue gauche/droite pour
un réglage plus fin

e roue gauche tourne a @ % de puissance, roue droite a @ % de puissance

2-Pour un servomoteur

pour un servo moteur connecté au robot (ajouter extension
plateforme maker)

ou sur pour une carte arduino ( avec extension Grove A4)

*s.ervoport 1+ Slot 1+ positionnééunanglede@

3-Pour les DEL , possibilité de mixer les 3 couleurs de
base (rouge,vert,bleu)

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

LED tout v affiche la couleur

gauche

droite

Pour Ia bande de LED , 2 slots(connexion) possibles % RubanLED port 1+ Slot 2w ,IaLEDo s'allume avec la couleur rougew.lteo bleueo

a tester, un bloc par DEL de la bande a paramétrer |E it R iR 5 R Bt
9 rubanLED port 1w Slot 2w ‘I-aLEDOS'aIIurr\eavec.lacculeur orange v

4-Pour le son, (réglages : Notes C2 a D8 (Do2 a Ré8)/~5 octaves

—tempo de double a quart de temps) A=La ; B=Si ; C=Do ...

Utiliser les capteurs du robot (événements) :
Les capteurs du robot : Blocs

Utilisation :

- IR suiveur de ligne (renvoie noir ou blanc)

si 4 le capteur de suiveur de ligne port 2 » détecte cOté droit » noirs ? alors

&l tourner a gauche a @ % de puissance pendant (Al secondes

& avancer a @ % de puissance pendant @ secondes

sinon
&l tourner a gauche a @ % de puissance pendant m secondes

& avancer a @ % de puissance pendant @ secondes

-Bp (pressé/relaché),

-capteur US (renvoie une distance en cm),
-luminosité (renvoie une valeur 0-1023)

-Emetteur-récepteur IR

L ) Ewelieverosata

] &% message IR recu :a alors

&% avancerv a @ % de puissance

r ’ <Y
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&% jouer la fréquence Hz pendant o secondes
& jouer lanote C4 v pendant pulsations

a2 jouer lanote F2 v pendant @ pulsations

& sur appui du bouton Carte pressé v 7

& valeur mesurée par le capteur de lumiére embarqué v

& valeur mesurée par le capteur de lumiére embarqué v

BP
US (ultrason)
Luminosité

& le capteur de suiveur de ligne port 2 v détecte cOtégauchev noirv ?

:
Emetteur-

Eernnwerlenmage par IR récepteur IR

IR suiveur
de ligne
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Gérer les sous-programmes (procédures) :

Procédure pour:

Créer un sous-programme : : 1-Mes blocs ; 2-Créer un
bloc personnalisé ; 3-le nommer ; 4-OK ; 5-Structurer les
blocs sous-programmes ; 6-Appeler les sous-
programmes dans le programme principale

Créer un bloc 9 X

. Créer un bloc personnalisé

E) ® perares

Blocs
définir Cercle

48 roue gauche tourne a % de puissance, roue droite a @ % de puissance

& LED tout v affiche la couleur pendant @ secondes

Clignotement DEL &% LED tout » affiche la couleur pendant @ secondes

|
°\

ole
- 0 8 B

Ajouter une entrie Ajouter une entrée Ajouter une entrée Ajouter un libellé
nombre texte booléen
HExécuter sans rafraichissement de I'écran o
] o
. A
. . - .
Utiliser et gérer les variables : D ®
Créer une variable o

Deétection

LY vitese )

. montrer la variable Vitesse v

a nommer ,
oK o

Créer une liste

Procédure :
1-Créer une variable : Blocs Variables ;

Créer une variable ; |

2-Déclarer les variables (pour afficher la valeur dans l'interface

définicr BPv & &% surappui du bouton Carte pressé v 7

définir USw 3 &k ultrasonic sensor port 3 v distance(cm)

3-Appeler les variables dans le programme

&% LED tout » affiche la couleur

&% LED toutv affiche la couleur

4-Liste variable : Blocs Variables ; || @ R I U,
Créer une liste ; la nommer ; OK ;g SETT | Creruneliste o T:h:d,:,_::: — T yyr——
* Ajouter une donnée dans la liste| -z ©
créée e el MR o emerme——
* Tour supprimer e b pr——
* Supprimer le dernier
supprimer tout de  Liste capteur US v W . e jongueurde  Liste capteur US »  de Liste capteur US »
insérer (@D 2 (@) o Liste capise
remplacer Fobjet @) de Liste capteu
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Connexion du robot avec mBlock 3

1-Lancer mBlock ( mBlock...exe) mBloc 2

2-Vérifier Choix de la carte ; Arduino Uno
(ou mBot (mCore) pour le robot)

-Vérifier Choix des extensions ; Arduino
(et/ou Makeblock pour le robot)

par pOI‘l série (COM)_ (COM) Costumes | Sons

par Bluetooth
par WiFi (24GHz) . lla1:|u'.-ement I Evénements
I.v'\pp:lrence Contrdle

J Réseau

I Son Capteurs
axeY LD Mettre & jour le microprogramme l Stylo l Opérateurs
Réinitialiser Te programme par défaut » l Blocs & variables
E Set FirmWare Mode 3

Vair les fichiers source Arduino ¥ o @

3-Connecter "par port (COM)" (le voyant de
connexion Arduino passe au vert dans
Pilotage)

4- POUR UNE UTILISATION CONNECTEE
USB, WIFI ..."Mettre a jour le
microprogramme" (se téléverse dans
I'arduino) puis double-clic sur les blocs du programme a tester (

Ou 5-AUTONOME ajouter le bloc
puis téléverser le programme dans I'arduino
(menu Edition ; Mode Arduino ; Téléverser dans I'Arduino)

Installer les pilotes Arduino

Nt/

\
attendre @) secondes

1

mBlock

2-Déclarer I'appareil mBot (touche +)

1-Lancer mBlock ( mBlock...exe)

Périphériques

3-(robot allumé et connecté en USB) Connecter le robot'définir le port (COM)"
(un voyant vert connecté ! apparait) L

4- POUR UNE UTILISATION CONNECTEE USB (un microprogramme de communication est nécessaire)

" \' - o= -
par mode “Vivre” | Téévers-IQRLEllP | dans parameétres| & Parametres )| “|\Mlise 3 jour microprogramme" (se
téléverse dans la carte connectée)

AT
Ou 5-AUTONOME par Mode “Téléverser”’ V= | et ajouter le bloc

téléverser dans la carte. |G 8| Le programme se charge dans la carte -

]pour pouvoir

&2 mBlock - 5 B

HEiE ®. mrichier & fditer Sans titre @ Enregistrer
Code C++ ou Python
© Connecte ! Arduino C
{ I = 16D tout v affiche la couleur en mode rduino
Apparence téléverser ) 1 // generated by mBlockS for m
— - 2 {{ codes make you happy
/' - ' 3
Afficher 4 #include <MeMCore.h>
Pour agrandlr &% allumer la lumigre tout »  avec la 5 #include <Arduino.h>
la fenetre o &  winclude <Wire.h>
e Action 7 #include <SoftwareSerial.h>
a2
(SIS & jouer la fréquence (R Hz penda
- vold _delay(float seconds) {
Appa reils | Objets  Arriére plan @ & LED tout v  affiche la couleur pendant ° R TRT long endTime = millis{) + =

13 while(millis() < endTime) _

POUI' ajouter Ftnamen & LED toutw affiche la couleur () pendant @@ secondes 14}
15
robot ou carte ‘ ' s 16 void setun) {
ontrdle 17 rgbled_7.fillPixelsBak(e, 2

e 18 while(1) {
éléverser o — 19
Opérateurs ’ D 28 rgbled_7.setColor(8,255
sjouter Comment utiliser Vivre 21 rgbled_7.show();
I'appareil? . 22 _delay(1);
Variables 23 rgbled_7.setColor(8,0,8
o mutateur de & LED tout v affiche la couleur () pendant @) secondes 24 rgbled_7.show();
frocte N _ 5
b & LED tout  affiche lacouleur || pendant (] secondes . rgbled 7.setColor(8,0,8
il e ———— 27 rgbled_7.show(};
- 28 _delay(1);
n Télécharger ( Pour ajouter 20 rgbled_7.setColor(e,0,e
. EL:] rgbled_7.show();
o (@ Deconnecter) -__ des extensions 3
32 _loop();
Q ( @ F‘aramﬂtres Ewtansion \ de blocs y 33 }
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