Le robot mBot et AppInventor version 1-9

[Clafficher les composants cachés dans l'interface
Cochez pour voir un apercu sur un appareil de taille tablette.
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Voici un apercu de la présentation sur I'application et en capture d’écran

Nous allons maintenant piloter un servomoteur en Bluetooth via I'application AppInventor 1-9
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Et le programme...attention, il faut initialiser I'angle du servomoteur au départ (ici 90 °) puis on modifie
I'angle de 5° en 5°, on affiche sur I'écran et on commande le servomoteur avec cette valeur.
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