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Activités a réaliser en Tlot:
Temps alloué : 55 minutes
Probléme a résoudre : Dans le cadre du cours de technologie, vous allez découvrir comment programmer un robot

autonome.

A - Le mode réel ou le mode simulé :

Mode réel ©.9

Le programme sera téléversé du logiciel mBlock vers le robot mBot

Mode simulé
Le programme sera exécuté du logiciel mBlock vers la plateforme de simulation Vrep 5}
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+ Relier notre programme au simulateur :

Le robot réel sera relié par un cible USB associé a un port COM afin de téléverser le
programme. Nous allons devoir faire une passerelle virtuelle entre les deux logiciels du méme
type en créant un port com virtuel comme suit :

# Ouvrir le logiciel VSPE

4+ Créer un nouveau port

Specify device type *

=]

Unfike regulsr serisl port, conmector is a virtual
devios that can be opened twice. When opened, it

oreates data pipe betwean itz cClismts, That aliows
separate applications use the same seriad port ko
exnthange data,

. Virtual Serial Ports Emulator {Emulation stopped)
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[Title

Specify device characteristics

Virtual serial port
[ |

[T Emulate baud rate (optional)

4 Démarrer I'émulation de ce port Com Virtuel

n Virtual Senal Ports Emulator (Emulation st
Fle Vew Language BEmulation Device
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Title |Start emulation
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# Il nous reste 4 connecter notre robot Mbot sur ce port dans le logiciel de
programmation Mblock :
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4 Dans le logiciel Vrep:

+ Charger le modele de notre robot :

} V-REP PRO EDU

- New file - rendering: 9

g3 Edit Add Smmdation Tools Plugin:

MNew scene

Open recent scens ¥

Load model...

o, | %

Close scene £
SAave arens
3 Loading model...
o i « mBot-simulation-master * mBot-simulation-master »
Organiser « MNouveau dossier
CC " MNom i Mod
mBot-simulatiot mBlock projects 19/1
TP_ultrason_sr(d Seripts 19/1
V-rep V-REP scenes 19,1
: %' mBot.ttm 19/1
@ OneDrive
Type : V-REP Model
? CePC Taille: 16,5 Mo
I Bureau Modifié le : 19/11/2017 D0:48
£l Documents

4 Ensuite nous allons spécifier le port com par lequel le robot recevra le
programme 4 exécuter : double clic sur les parametres de « mbotscript »

= S g

o ;
& mBotScript @
) mCore_Board

] mCore_Screws
' RESTRT %
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4 Sélectionner Com port name et mettre le méme que celui du port com

virtuel (ici com2)
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-+ Exécuter la simulation :

= Mettre les deux fenétres cote 4 cote sur votre écran

% exécuter la simulation sous V-rep (le robot est en attente du programme)

' i|A:mrnt‘efdefaultJ o ||dt-5l.'.l.|:ln1ri. ppf=l = |; D | Hﬂ D @ ﬁ. ﬁ
_.Surt,h'ememuﬂaﬂm'

Une lumiére rouge sous le robot vous indique qu’il est prét.
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“+ Exécuter le programme Mblock en cliquant sur le drapeau vert :
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