Exercices progressifs avec mBot2 et
mBlock5
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Prg Pourquoi ? Coup de pouce [llustration

0 |0-Prérequis :
_Sur PC: version 5.3.5 Vérifier version : en haut de page

URL : https://ide.mblock.cc/

mlink2 permet d’appairer le robot au PC
pour le téléversement en ligne.

minimum
-En ligne, mLink2 installée
sur le PC

1 |1-Préparer Vinterface de ol .
. ; i Mes bloc: - ..
programmation : A partir du + extension en bas de page, es bloc - g mm
. . cliquer sur Ajouter les extensions voulues = s iy [ o | Te | e
puis Retour pour accéder aux ohfesie

- extension mBot2 blocs aioutés mBot2
-Capteur Ultrason 2 J ’ &

-Capteur Quad RGB extension port

dextensi

2 2-Test blocs de CE

- chassis mBot2 5
L2

Avancer pendant 2" vitesse |- Contrble Py v 2@ wmi

5 . . ~ " avancer a r/min extension

a 40 tr/min puis s’arréter.

Tester avec distance 15cm ) o
& avancer v @ cm v jusqu'a la fin

25 -
~15em- '..

3 |3 Testerle programme  |1-Connecter le cable USB

connecté 2 -Robot sur ON

3- Connecter ; choisir le port (COM) par
défaut

- Se positionner en mode “En direct”’>
4-Clic sur les blocs pour tester

Tester programme dans
mBot connecté USB
(pilotage direct)

Option : Dans Parametres, mise a jour du firmware
si dysfonctionnement
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Prg Pourquoi ? Coup de pouce [llustration

4 |ATester le robot
autonome (programme 1-Connecter le cable USB

téléversé) 2-Robot sur ON
I e arréter le moteur de I'encodeur  tout = " ) )
3- Connecter ; choisir le port (COM) En direct
Téléverser le programme |4-Ajouter le bloc [’_"‘“‘\
i . l
dans mBot pour le rendre | Lorsque le CyberPi
autonome démarre”
5-’Téléverser”’ puis "’Télécharger” dans
I'ESP 32

6-Tester le robot déconnecté de I'USB

5 |5 Utiliser une Boucle :
Tester démarrage au
bouton et avance du
robot

2HemP- \iEP

Bouton A %

)45°“

Lorsque bouton A pressé
(bouton carré)

En boucle Blocs :
Avancer 20cm " vitesse 40 |- Evénement
tr/min Tourner a 45° - Controle
vitesse 40 tr/min. - chassis mBot2

6 |6 Utiliser une variable :
Test variable de réglage

(correction) pour un carré 0’5-:-’ ------- e 5"
sans utiliser 'encodeur @ avancerv & (@) tr/min pendant @] secondes |
moteur & toumner a droite v 3 () t/min "f'_. L;:
Répéter 4 fois Al \ /
Avancer 1" vitesse 50 B [ovancery) & (@) tr/min 05 . 4j05
tr/min Tourner a droite

0,5" vitesse 50 tr/min Blocs : Créer une variable

1 5 H 2 comection
ajusté avec une variable |- Evénement orector)
de correction pour le -Variable

temps de rotation en - Contrdle

fonction du robot - chassis mBot2

- Opérateur
Tester et définir la variable Créer une liste
pour un carré “parfait” Pour créer une variable :

Dans bloc “Variables” O

. . Variables
Créer une variable,
la nommer

7 |7 Test carré avec blocs
encodeur moteur &% avancer v . cm v jusqu'ala fin

Démarrage au bouton A
puis réaliser un carré avec & tourner 3 gauche v (@) * jusqua la fin

des cotés de 20 cm
droite
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Pourquoi ?

Coup de pouce

|llustration

8 |8 Test arrét ligne avec A l'allumage menu :
affichage menu Go/Stop et
éclairage vert/rouge
- Afficher menu de démarrage
“A pour démarrer”’ [ lasonde (1)R2 v du double capteur RGB 1+ 3 detecté ligne v 7 SRS
- le robot allume dels vertes
et affiche GO quand il avance |7 el
- le robot stoppe a la ligne,  |Blocs: OB efeces t écran
affiche Stop, allume dels -Evénement  FENSRENE-- Souton A
rouges. - Af‘ﬁchage TH afficher
- Controle B arréter le moteur de lencodeur tout ¥
- Détection
- chassis mBot2 - Capteur Quad RGB
9 |9 Test du robot suiveur de Algorithme :
ligne Attendre Bp=1 (pressé),
Répéter :
Aprés appui sur le Bouton A, | si suiveur ligne gauche blanc,
le robot suit la ligne. alors tourner a droite (vit :50)
sinon si suiveur ligne droite blanc,
alors tourner a gauche (vit :50) >
Pour aller plus loin : sinon si suiveur ligne noir,
dans le programme, afficher |alors avancer (vit 50 )
par les dels les capteurs de sinon
ligne activeés. reculer (vit 50)
[ ———
Détection par les 2 capteurs RGB
centraux
11 pour ligne noire détectée sur les 2
capteurs
=> 0 pour blanc, 1 pour noir
10 |10 Utiliser une fonction : Blocs : - Evénement - Controle -

Suivi de ligne gérer par sous
programme et arrét quand
obstacle détecté

Aprés appui sur le bouton A,
le robot suit la ligne.

S’il rencontre un
obstacle(<10), il s’arréte, puis
repart quand I'obstacle est
retiré.

Avec un sous-programme
pour le suivi de ligne, plus
facile a gérer

Détection - chassis mBot2
- Capteur Quad RGB - Opérateur
- Capteur Ultrason — Mes blocs

€8 bouton Aw  pressé?
distance de l'objet < @

E capteur ultrason 2 1w

e arréter le moteur de I'encodeur  tout w

suivi de ligne

dans Mes blocs, Créer un bloc
personnalisé pour construire son sous-
programme suivi de ligne.

définin suivi de ligne

S [ quad rg

&% toumer A dioite » 2

@S
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12 Communication en

réseau : Commander le robot
mbot2 avec un CyberPi par
réseau LAN en wifi

Utiliser le cyber et son joystick
comme télécommande pour
piloter le robot.

Le CyberPi diffuse un code
(valeur) sur un canal défini (sur le
LAN) en fonction des touches du
joystick .

Le robot réceptionne le code sur
le méme canal (réseau) et active
une action en conséquence.

Pour aller plus loin :

afficher sur le CyberP! de
réception, la valeur du capteur
de luminosité et/ou du
capteur de distance du
robot+CyberPi émetteur,
toutes les secondes

BB dilfuser e ressage vl vabeur @ sw 1o LaN
B diffuser ke mossage a valour (G s le Lan
aver la valeur @ s le Lan
=8 diffuser le message (ERED svec la valeur @) s le Lan

8 dituser I message (R avec la valeus @) sur le LAN

&8 dilfuser ke m

)

Nom du réseau

aleur envoyée
maillé a joindre au réeseau

@B lorsque CyberPi démarre

E capteur ultrason 2 1 » - distance de I'objet

B diffuser le message Qi===I] avec la valeur o sur le LAN

Prg Pourquoi ? Coup de pouce [llustration
11 |11 Simulation d’un robot
aspirateur. Algorithme possible robot aspirateur
Début programme
1 i I Vi ' &% avancerv a tr/min
Le robot avance tant gu’il ne ::tnaz IesBPthesse moteur a 50
détecte pas d’obstacle sinon il RS ef't re br = attendre choisir au hasard de @) 3 @)
. re choisir au hasan e a Secs
. s <
vitesse préréglée (dans une :Aetftcnon {:‘ap teur ultrasons)
variable). rréter moteurs .
Reculer 1seconde a vitesse
. <sec<2 a vi
Pour aller plus loin : o Tourner 1<sec<2 a vitesse
- menu pour lancer le mode inon 5 Vit
aspirateur avancer a vitesse
- dans le programme, afficher
par les dels 'avance,
- le recul avec leds et son
]
i OB afficher le texte capteur ultrason 2 1+ - distance de l'objet et sauter une ligne
- Afficher la valeur du capteur - £ ‘ J
de distance en permanence
12 Programme de pilotage sur le CyberPi | Programme du robot piloté par le

CyberPi

BB lorsque CyberPi démarre

8 afficher e texte (IR R DR IIRLaD ! souter une figne

BB message diffusé par la LAN valeur recue = o

;e avancerv & @ trfmin

e arréter ke moteur de Mencodeur  tout

BB quand le message est diffusé sur le LAN

8 message diffusé par la LAN wvaleur regue
I8 afficher le texte (EUELERIIEY o sauter une ligne
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CORRECTIONS :

BB lorsque CyberPi

attendre s line »
@B lorsque CyberPi démarre

pour toujours
attendre jusqu’ & 08 bouton Aw

line v instatus |
pour toujours

quad rgh ser

a droite »

L1, R1's line »

&t avancer v @ tr/min
sinon
eculer v @ @ tr/min

OB lorsque CyberPi démarre

attendre jusqu’ & OB bouton A v pre:
definir  wit
pour toujours

=t sauter une ligne

T8 lorsque CyberPi démarre
£8 aficher le texte (QETTRIER) <t sauter une ligne

pour toujours

tout v

lire 1w -distance de l'objet dans entier »

peur ultra:

istance de

et sauter une ligne

tr/min
B quand le e
BB afficher

B afficher

B lorsque CyberPi démarre

TH a

pour toujours

si 8 jo

@B diffuser le message @ avec la valeur o sur le LAN

par la LAN (=10 valeur reque =

08 joyst I 2

OB diffuser le messag @ avec la valeur o sur le LAN

sinon

&

si I8 joystick —+ ? _alors
OB diffuser le message @ avec la valeur e sur le LAN
sinon

7 alors

B diffuser le message (IR av valeur o sur le LAN

sinon

& arréter le moteur de I'enc
08 diffuser le message {EZEILR avec la valeur o sur le LAN o= .
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