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Robot Mbot

Afficheur

Capteur
Led p

ultrason

Suiveur
de ligne

Module suiveur de ligne :

Capteur gauche | Capteur droit | Valeur renvoyée

Bloc état du suiveur de ligne sur le (CEM P & P y

u | 0

_ O :

O u 2

[ [ 3
Capteur ultrason :
Bloc distance mesurée par le capteur ultrasons du La distance mesurée est en cm.

Afficheur a Led :

31\l afficher le dessin : dessiner en x= @ y= @ le motif il

Création du motif

Panneau de gestion des mofifs

Tout ét. Tout al. Ep ] pia = Ajouter aux favoris
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Procedures

Mode reel

- Choix de la carte : mBot (mCore)

- Choix des extensions : Makeblock

- Réalisation du programmer

- Relier le robot a I’ordinateur a 1’aide du cordon.

- Allumer le robot

- Connecter, par port série (COM)

- Passer en mode Arduino (clique mBot-générer code ou Edition)

- Téleverser

Mode virtuel

- Choix de la carte : mBot (mCore)

- Choix des extensions : Makeblock

- Realisation du programmer @8 |

- Créer un port virtuel.

- Parameétrer la simulation

- Connecter, par port série (COM), au port virtuel

- Cliquer sur le drapeau vert
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Programmation directe

Situation : Avancer, s’arréter a 10cm d’un obstacle, tout en affichant un dessin clignotant
sur afficheur Led

mBot - générer le code
attendre jusgu’a . bouton de la carte [Ifod
répéter indéfiniment

si distance mesurée par le capteur ultrasons du < @] - =zlors

3 la vitesse ({9

sinon
3 la vitesse €W

2
affichage

definir  affichage

afficher le dessin GRITEM : dessiner en x= @ y= @ le motif N
att;amieo'secundes
afficher le dessin (GRITEM : dessiner en x= @ y= @ le motif [}
att;amieo'secundes

Situation : Afficher fréquence cardiaque, qui change

mBot - générer le code

rép.éter indefiniment

en x=@ v=0 le

3

¥

en x=@ v=0 le -~

motif

(S
attendre € secondes
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Situation : Suivre une ligne, faire demi-tour si fin de ligne

mBot - générer le code

attendre jusgu'a . bouton de la carte

réepeter indéfiniment
si état du suiveur de ligne sur le =B . alors

avancer * ERERL

sinon

tourner a gauche ~ [ERERIE

sinon
a la vit
sinon
Si
répeter jusgu'a  &tat du suiveur de ligne sur le =

tourner a droite ¥ [ERERY

Situation : Afficher sur I’afficheur Led, la valeur renvoyée par le capteur suiveur de ligne

repeter indéfiniment

avancer * ERERL

état du suiveur de ligne sur le

F
attendre @ secondes
¥

tourner a droite * [ERERYINEEELE

F
attendre € secondes
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Situation : Avancer , si obstacle a moins de 40 cm, ralentir d’1/4 la vitesse, jusqu’a I’arrét total a 10 cm de

I’obstacle

mBot - générer le code

attendre jusgu’a . bouton de la carte oo

répeter indafiniment

si distance mesurée par le capteur ultrasons du < ) . alors

3 la vitesse (9

distance mesurée par le capteur ultrasons du < g0 . alors

d’une b
variable 3 la vitesse [ vitesse

s51nan

3 la vitesse €W

Creation mettre e 2 distance mesurée par le capteur ultrasons du il < )

Situation : Suivre une ligne, faire s’arréter, si fin de ligne et éviter un obstacle.

Création
d’un bloc

mBot - générer le code
attendre jusqua . bouton de la carte e id
répéter indéfiniment
si état du suiveur de ligne sur Ie =m alors
' 3 la vitesse M
.aFﬁcher le dessin EEW : dessiner en x= @ y= 0 le motif 9
’obstacle
si état du suiveur de ligne sur le GEREN = alors
{tourner & gauche ~ ERER G 1007
.afﬁcher le dessin : dessiner en x= €9 y= €9 le motif [
’obstacle
si état du suiveur de ligne sur le (M = alors

3 12 vitesse €N

)
afficher le dessin (eERM @ dessiner en x= €9 y= € le motif FIH
12

obstacle

sinon
] état du suiveur de ligne sur le M = E] “alors

3 la vitesse €W

afficher le dessin : dessiner en x= ) y= €9 le motif LT3
»

obstacde

définir  obstacle

si distance mesurée par le capteur ultrasons du < 0]  alors

3 la vitesse ETTR9

'aFﬁcher le dessin . dessiner en x=ﬂv=6 le motifﬂ-
'attend‘e @ secondes

} 3 la vitesse I

:attend‘e secondes

3 la vitesse ETIRD

'aFﬁcher le dessin - dessiner en x= € v= €Y le motifﬂ
:attend'e @ secondes

’aFﬁcher le dessin - dessiner en x= € y= ¥ le motif-

répeter jusqua ctat du suiveur de ligne sur le (GHTEM =

3 la vitesse €I
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Programmation virtuelle

Situation :
Suivre une ligne, quand st dique

si, pas de ligne, reculer —
P gne, S &tat du suiveur de ligne sur le (G | = [ “alors

| avancer ¥ [EWERGE-CETY 10~

état du suiveur de ligne sur Ie = alors

état du suiveur de ligne sur le (ZEM = H “alors

| tourner 3 droite ¥ [ERES Vltessem

état du suiveur de ligne sur Ie alors

reculer | reculer ¥ [ERERIE=] 107

Création d’un port virtuel :

A- Ouvrir le logiciel VSPE (refuser la licence proposée)

1) Créer un nouveau port : COM2

Spécifiez le type de périphérique X

! Virtual Serial Ports Emulator (Emulation arrétée) T Typedepériohérique

Fichier ~ Voir Langue  Emulation _F‘éfiphéfique Aide

E Contrairement aux ports serie norma, le
"connector” est un périphérique virtuel qui peut

étre ouvert par 2 utilisateurs,
En l'ouvrant, il orée des canaux de données entre
les clients. Cela permet 4 des applications

Titre Peripl R R distinctes qui utlisent le mEme port série

d'échanger des données.

‘ E Mew serial port E Existing serial port a Client application

< Précédent Annuler | Aide

Préciser les caractéristiques du périphérique x
Port série virtuel
Choisir un COM élevé -
pour etre sur qu 1l.n y [~ Emulation du débit (facultatif)
ait pas de conflit
<Précéderrt¢ Terminer I> Annuler Aide
\_/
2) Démarrer 'émulation de ce port COM virtuel
! Virtual Serial Ports Ermulator I[Emulatiﬂn démarree)
Fichier Voir Langue  Emulation  Pérphérque  Aide
= @[> 8D O
Titre | F&riphérigus
CoM10 Connector
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Il nous reste a connecter notre robot Mbot sur ce port dans le logiciel de programmation Mblock :

B- Lancer le logiciel V-REP PRO EDU

1) Charger la scéne sur laquelle le robot doit évoluer :

¥ V-REP PRO EDU - New file - rendering: 1 ms (8.0 fps) - SIMULATION STOPPED
Edit Add Simulaton Tools Plugins Add-ons Scenes  Help

New scene 1 [ 3 @ c:\\_l
~ 2 | aFe T
o, | B8
Open recent scene new scene ,} i
Load model... Scene hierarchy Loading scene...
—_
Close scene @ new scene (scene 1) == LWL .
= T <« 3eme » MBot-2020 = pistes vrep
Save scene
° & -
Save scene as. . o & rganiser Mouveau dossier
Save model as... o- &
Import 3 impressions ™ Mam
Export ' legiciel
Quit [3 n "
= personnel } circuit2
] tools -

2) Spécifier le port COM par lequel le robot recevra le programme a 50 :{; -

executer : double clic sur les paramétres de « mbotscript » {§ Ball_Holder

) Base

@

O Line_Sensors
& LineFollower_LED_|eft
LineFollower_LED _right

b mCore_B oard

% mCore_Screws

Script Parameters

3) Sélectionner Com port name et mettre le
méme que celui du port com virtuel (ici COM10)

Script parameters

Add new parameter
Robot power

o
Motor speed coeffident

Left motor joint name

Right motor joint name
Ultrasonic sensor name

Left line follower sensor name

Right line follower sensor name
eftline follower LED name
Par, properties

Value
Unit

v | Parameter is private Parameter is persistent

Close

C) Exécuter la simulation :

1) Mettre les fenétres de V-rep et Mblock, céte a cote sur I'écran
2) Exécuter la simulation sous V-rep (le robot est en attente du programme)

50.0 ms, ppf=1 U D ;;Qﬂ. ‘,it;} zz’fl Shafs ﬁ%

1

mBotScript

Ciurmrr

x:-0.0001 o +0.0269 z: +0.0546

a:-001.44 b:+000.0070 o:-000.060
00:00:21.35 (dt=50.0 ms)

MNon-threaded: 1 (B ms), running threads: 0 (1 ms)
Calculations: 0. detections: 0 (0 ms)
Calculations: 0 (0 ms)

Calculations: 1, detections: 0 (0 ms)

indique qu'’il est prét.
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3) Exécuter le programme en cliquant sur le drapeau vert
Probléme Solution

- Impossible d’avoir acces a Evénements - Quitter le mode Arduino, en cliquant sur Retour

Fichier Edition Connecter Choixdela catte Ch
P O o

es extensions  Choix de la langue  Aide

Instructions

N

%3

N -’i‘"
5

Retour | Téléverser dans I'Arduino

1 ¥include <Arduino.h>
2 #include <Wire.h>
3 #include <SoftwareSerial.h>

[ ciocs avariavtes || Pilctage | 4
5 double angle_rad = PI/180.0;
a ( état du suiveur de ligne sur le GEREM =m € double angle_deg = 180.0/PI:

— T

Opérateurs

3 la vitesse €T 8 void setup(){

| S}

Tin |
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