DEFI 1: s’arréter devant un obstacle
Objectif: MBot avance, si il détecte un obstacle a moins de 10 cm, il s'arréte

Ecrire le programme permettant de réaliser 'objectif, le téléverser et le tester

Lorsque le mBot{mcore) démarre ( Debut )

attendre jusqu’ & &% sur appui du bouton Carte pressé

pour toujours

] % ultrasonic sensor port 3 * distance(cm) < . alors

DEFI 2 : Mbot tourne et s'arréte sur une ligne noire
Objectif: MBot tourne, si il détecte une ligne noire a gauche et a droite, il s'arréte
Ecrire le programme permettant de réaliser I'objectif, le téléverser et le tester

\




DEFI 3 : Codes lumieres

Objectif: MBot change de couleur en fonction du code sur lequel il se trouve

Code lumiéres
[ ]~
— -

Vert
Jaune

Ecrire le programme permettant de réaliser |'objectif, le téléverser et le tester

Pour cela nous allons utiliser le capteur situé a l'avant de notre
mBot Il s'agit de I'instruction

e afficher la valeur du capteur suivi ligne port 2 » Avant du robot

Le principe de fonctionnement est le suivant

. . Capteur | Capteur | Valeur renvoyée
- Lorsque les deux capteurs détectent une couleur claire la valeur | cauche | Dron

état suiveur esta 3 3
- Lorsque le capteur de droite détecte une couleur foncée et le

capteur de gauche détecte une couleur claire la valeur état suiveur . %
esta2

- Lorsque le capteur de droite détecte une couleur claire et le
capteur de gauche détecte une couleur foncée la valeur état
suiveur esta 1

. 0

- Lorsque les deux capteurs détectent une couleur foncée la valeur
état suiveur est a 0

( Début )

Lorsque le mBot{mcore) démarre

attendre jusqu’ a &% sur appui du bouton Carte pressé v 7

pour toujours

si £k afficher la valeur du capteur suivi ligne port 2¢ = o

& LED tout v affiche la couleur ]

LED couleur rouge |




DEFI 4 : Mbot suit la ligne noire

Objectif: MBot avance sur le ligne noire, si il détecte du blanc il tourne du coté de la ligne noire

Ecrire le programme permettant de réaliser |'objectif, le téléverser et le tester

( Déut ),

DEFI 5 : Mbot suit la ligne noire et s'arréte devant un obstacle

Objectif: MBot avance sur le ligne noire, si il détecte du blanc il tourne du coté de la ligne noire, si il détecte un
obstacle, il s'arréte.

Ecrire le programme permettant de réaliser I'objectif, le téléverser et le tester



DEFI 6 : Mbot suit la ligne noire et s’arréte devant un obstacle + Affiche ses mouvements sur la
matrice de LED

Objectif: MBot avance sur le ligne noire, si il détecte du blanc il tourne du coté de la ligne noire, si il détecte un
obstacle, il s'arréte

MBot Affiche sur la matrice de LED (qui doit étre connectée au port 4), une fléche correspondant a son
déplacement ou le mot STOP

(et g i s =R 1101 [S= al &% Le panneau LED port 4 » afficher I'image




| Tourner & droite

| Tourner 8 gauche |

Suivre la ligne

Cbstacle < 8

| Tourner & droite |

¥
| Aftendre 0,25 |

[ Tourner & droite

: |
[ Amtendre 0,323 |

Attendre que le BP de
la carte soit pressé

Détecter 'obstacle

DEFI 7 : Sortir du labyrinthe
Principe du fonctionnement
Mbot suit la ligne,

Si il détecte un obstacle il tourne
a gauche jusqu'a la prochaine
ligne noire

Aprés avoir tourner a gauche, s'il
détecte toujours un obstacle, il

doit tourner & droite jusqu'a la
2eme ligne noire

Puis Mbot recommence

Tourner 3 gauche pendant 0,3 sec
afin de se dégager de la ligne noire

Continue de tourner a gauche
jusgqu'a la porchaine ligne noire

Détecter I'obstacle

Tourner & droite pendant(,3 sec
afin de se dégager de la ligne noire

Continue de tourner a droite
jusqu'a la porchaine ligne noire

Recommence & tourner & droite
jusg'a la 2&me ligne noire



Défi 8 : Capteur a ultrason monté sur un servo moteur.

Installer le capteur a ultrason sur un servo moteur et ajouter I'extension Pack Servo sur Mblock

Un servomoteur est un moteur
capable de maintenir une opposition,
dont la position est vérifiee en
continu et corrigée en fonction de la
mesure. Le servomoteur intégre dans
un méme boitier, la meécanique
(moteur et  engrenage), et
I'Electronique, pour la commande et
l'asservissement du moteur. La
position est définie avec une limite de
débattement d'angle de 180 degrés.

2

Ecrire le programme ci-dessous, le téléverser et
le tester

emplacemant] v positionns 3 un angle de @

emplacement] * positionng 3 un angle de @

emplacementl » positionné & un angle de @



Défi 9 : Sortir du Labyrinthe avec choix de direction

Principe du fonctionnement
Mbot suit la ligne,
Si il détecte un obstacle:

- le servo moteur oriente le
capteur a ultrason a droite,
mesure et enregistre la
distance de |'obstacle

- puis oriente le capteur a
gauche, mesure et enregistre
la distance de |'obstacle.

Mbot compare les 2 mesures
de distance et tourne du coté
de l'obstacle le plus éloignég,
jusqu'a la prochaine ligne
noire

Puis Mbot recommence

Mgttre variable
distanca gauchae & 0

Y

Mettre variable
distance droite &4 0

Tourne: & gavche

Organigramme

Atterdre que e bocdon
die lo carte sov pressé

Orfenre e copdoar

ealtrasae wevi Mmeant

tréciore les vanobies
ditance guuche = 0
et disbance drodte =0

Az auBly oy asans

distance droite =
distance ultrason

distance gauchs =
distamce ultrason

Onante ke coptewr

witrases vers 7 dnaite

Lrregestre In dertonce
TR S L vkt
distnnce croibe

Ordente fe copdour
ulfrasan wevk L gaachs

Faregistee Ie disfomce

meswnde dons fo wiviahle
adietonre pouche

Compore (es 2 vonobies
anus difinir o deas s

I Towmer & gauche |

I Tourner & droite I

¥

I Attandre 0,35 |

o rhaine dgne

[ amendso2 |

naire 4 droite ol &

25 <

' Tourme jusgu'd ln

goucke &n fanction
i i@ distance gp
Fohstocke




Régler servo a 90°
Y

Mettre variable

distance gauche a 0

L

Mettre variable
distance droitea 0

Attendre que le bouton
de la carte soit pressé

Oriente le capteur
ultrason vers l'avant

Déclare les variables
distance gauche = 0
et distance droite =0

Obstadle >5 3 ~a
oul

Régler servo a 90°

Tourner & gauche

Y
Arrét
¥
Régler servo & 20°
¥

distance droite =
distance ultrason
Y

Attendre 0,5 sec
Y
Régler servo a 160°
Y

distance gauche =
distance ultrason

aJjou aubi| bj ainIns

Oriente le capteur
ultrason vers la droite

Enregistre la distance
mesurée dans la variable
distance droite

Oriente le capteur a
uftrason vers la gauche

Enregistre la distance
mesurée dans la variable

v distance gauche
Attendre 0,5 sec
Compare les 2 variables
test gauche Non pour définir la direction

> test droite?

Tourner & gauche

Tourner a droite

¥

¥

Tourne jusqu'a la

Attendre 0,3s

procchaine ligne
noire a droite oi @

Attendre 0,25

e

gauche en fonction
de la distance de
I'obstacle




