mBot ressource numeéro 5

Nos premiers programmes en mode autonome.

Rappel ! Attention a faire la différence entre le mode connecté et le mode automate !!

Le mode connecté permet de piloter le mBot en direct avec un ordinateur via une

quand .-l [connexion USB ou sans fils...mais une fois déconnecté, le mBot restera inerte.

Le mode automate permet lui de programmer le mBot. C'est a dire
L=l e S M AT | d'implémenter le programme dans le mBot. Dans ce cas, aprés avoir téléversé
le programme, le mBot exécutera son programme une fois alimenté.

On peut maintenant réaliser le méme programme mais en mode autonome
On reprend I'exercice de la ressource 4 et on supprime juste la ligne « dire » car elle ne fonctionne
évidemment pas dans ce cas !

On change l'entéte du programme et clique droit sur « mBot — générer le code », téléverser dans
I'Arduino)

Attention, le téléversement peut parfois étre long, attendre le « merci »

On débranche le cable USB et on vérifie que le programme se réalise convenablement

ouviir dans I'DE Arduino
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mBot - générer le code

activer le moteur P8 3 Ia puissance i
régler le servomoteur du CERSH) G

. '
régler la DEL sur la carte n°® el

régler |a DEL sur (2% n° en

régler |a bande LED 0 CEED (')

joue la note beat

tSpeed) : (leftSpeed)) ;
(rigntSpeed) : (rightSpeed)) : -
\Users\PROPRI~1\AppData\Local\Temp\build2744888453700118(~
avrdude: reading on-chip flash data:

arréter le son

show face number: @

| 100% 0.70s

Reading |

avrdude: verifyin

affiche le dessin GEIEM : dessiner er g ...
avrdude: 5770 bytes of flash verified

le 7 its du (GERER affich:
Pr e p—— avedude dome. Thank you.

régler le détecteur de lumitre du EEE

Réalisation du programme suiveur de ligne

Pour cela nous allons utiliser le capteur situé a I'avant de notre mBot ;
Il s’agit de l'instruction « état du suiveur de ligne sur port2 » “

Le principe de fonctionnement est le suivant

- Lorsque les deux capteurs détectent une couleur claire la valeur état suiveur est a 3.
- Lorsque le capteur de droite détecte une couleur foncée et le capteur de gauche détecte une couleur

claire la valeur état suiveur est a 2.
- Lorsque le capteur de droite détecte une couleur claire et le capteur de gauche détecte une couleur

foncée la valeur état suiveur est a 1.
- Lorsque les deux capteurs détectent une couleur foncée la valeur état suiveur est a 0.
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Avec un petit dessin c'est encore plus simple;) Capteur Capteur Valeur
gauche droit renvoyée
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On va créer une variable pour la valeur X des capteurs de ligne

mBot - générer le code
attendre jusqua . le bouton est e

attendre §) secondes

répeter jusqu’a . le bouton est [ifakd

.mettre 3 état du suiveur de ligne sur le
valeur X = . alors
BN : 1= vitesse EiW
sil:_non
si valeur X = alors

a la vitesse EfiM

sinon
i valeur X =B alors

3 la vites:

sinon

3 la vitesse (i
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