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Ressources Mbot : Robot intelligent : Suiveur de ligne
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1) Capteur suiveur de lignes

Principe : Nous allons tester régulierement le code retourné par le

-_ ; ;
Emission \..: Réception suiveur de ||gne
Suivant la couleur pergue sous les 2 capteurs le code renvoyé
ol correspond a lI'image ci-dessous

Valeur suiveur de ligne

0 1 2 3

ATTENTION ! Le temps de réponse du robot doit étre assez rapide. Il faudra donc tester vos
programmes avec le céble USB (liaison série) ou en téléversant le code dans le robot.

2) Programmation/transfert du programme

1. Allumer le robot Mbot (interrupteur). Connecter-le a I'ordinateur a I'aide du cable USB.
2. Lancer le logiciel Mblock qui se trouve « Démarrer/Programmes/Mblock/Mblock ».
3. Connecter le robot au Pc. Menu [Connecter][Par le port série][COM3] ou [COM4]
E mBlock - Based On Scratch From the MIT Media Lab(v3.4.3) - Déconnecter - Pa S IS Y £
Fichier ~Edition t Choiidelacarte ::hnixc i o /RObGt CQWCte

Connecter Choix des extensions

par port série (COM) ¥ COom4 ,. mBot ¥ [ ] a | pc

par Bluetooth > mBot - générer le code
- mBot - générer le code

par WiFi (2,4GHz) >

Réseau » | svancer " ENERUEEY 1)

Mettre a jour le microprogramme activer le moteur (fB) & la puissance fi

Réinitialiser le programme par défaut
Set FirmWare Mode Voyant vert = connecté
Voir les fichiers source

Installer les pilotes Arduino

AN /

4. Réaliser le programme ou charger le fichier a implanter dans le robot.
» Tester le programme avec cable et I'instruction Drapeau vert
ou

* Rendre e abol autonome avec |
2

I'instruction Générer le code.
_ )

—

Mise en pratique 1 (Niveau 2 RS 2 1n vicesse
Programme suiveur de ligne de base
avec les instructions ci-contre et 'image du

haut de la page. Tester avec le cable sur le
s . . - ler v EWERVIY @
petit circuit fournit.

MONTER AU SpSletndeinment I TS
PROFESSEUR )
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Mise en pratique 2 (Niveau 2)

Ajouter un allumage des Dels en rapport avec les déplacements : Blanc : avance, Del de droite
verte : tourne a droite, Del de gauche verte : tourne a gauche, deux Dels rouges : recule.

Aide : Ne pas oublier d’éteindre les Dels avant d’en allumer des nouvelles. Faire des essais de
vitesse sur le circuit pour optimiser les mouvements...

Passer en mode autonome
mBot - generer le code

MONTER AU PROFESSEUR

Optimiser le programme

Dans le cas ou le robot sort du parcours, il faudrait mémoriser le sens dans lequel il avait tourné
avant de quitter la piste et plutét que reculer, tourner dans le méme sens que précédemment.

Mise en pratique 3 (niveau 3)

Créer une variable « Sens » qui sera chargée de mémoriser le sens (1 ou 2) lorsque le robot a tourné
a gauche ou a droite. Dans le cas ou le robot sort du parcours, on tournera dans le méme sens. Faire
reculer le robot s’il n'y avait pas de rotation préecédemment (fin de piste ou pas de piste : sens a 0).

Ajouter un test pour arréter le robot si on appuie sur le bouton de la carte

bouton de la carte PRI

=)

Aide : Utiliser un programme du genre de I'exemple du haut mais avec les instructions avancer dans
la boucle répéter. Ne pas oublier d’arréter le robot en fin de boucle.

MONTER AU PROFESSEUR

Suiveur de ligne et détection d’obstacle

Principe : Arréter le robot s’il détecte un obstacle

Mise en pratique 4 (niveau 3)

Utiliser le capteur a ultrason

distance mesuree par le capteur ultrasons du 4 30
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MONTER AU PROFESSEUR
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