mBot ressource numeéro 9

Le robot mBot et AppInventor version 1-9

Cette version compléte/annule la ressource numéro 6

Direction le site AppInventor http://ai2.appinventor.mit.edu/ = AP mveNTOR

@

On se connecte avec son compte Google, puis on crée un nouveau projet
(ici new_mbot)

Palette

Interface utilisateur

étape 1. Sélectionnez Importer I'extension dans le bandeau de gauche Disposition

Media

Dessin et animation

Etape 2. Coller I'adresse d'extension pour le robot mBot Maps
N Capteurs

. Social

https://appsource.makeblock.com/appinventor/2.0.3/MBot.aix T

Connectivite

Afficher les composants cachés dans l'interface / N LEGO® MINDSTORMS®

— — S ey — . Expérimental
o \\\ Extension
_ A

From my computer URL /

Ur ’

hitps:/isppsaurce.makeblock.com/appinventor/2.0.3/MBst.aix

Palette
Interface utilisateur
Disposition
Annuler Import Média
,‘ Dessin et animation
Maps
Capteurs
Social
Stockage

— = = o
Connectivite

LEGO® MINDSTORMS®

Puis cliquez sur « Import » / Expérimental

Extension

Le logo du robot mBot apparait maintenant dans la zone « Import extension » ~_ import extension

= MBot

Afficher les composants cachés dans I'interface

Faites maintenant glisser/déposer avec votre
souris le logo sur la zone de travail.

Comme vous le voyez, c’est un composant non-
visible...
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Si vous sélectionnez l'onglet « Blocs », vous découvrez I’'ensemble des nouveaux blocs « mBot » mais
vous avez certainement vu cela dans la ressource numéro 6.

On commence par créer un bouton de connexion dans un arrangement horizontal...ne pas oublier de
renommer le bouton, ici « bouton_connexion »...méme chose avec le bouton de déconnexion !
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Nous allons maintenant préparer la page de notre application en insérant des images...sur les boutons de
commandes

N

Voici un exemple de mise en place...attention, renommer chaque bouton déposé !
Pour information, j'ai déposé I'image du robot au milieu de I’écran pour me faciliter la mise en page, le
centrage est plus facile ;)

Composants Propriétés

Afficher les composants cachés dans I'interface a Screenl avant

a Arrangement_horizentall Couleur de fond

W Par défaut
. = connexion
— Activé
= deconnexion
z v
connexion déconnexion =) oot F Sreonats
- - Gras
avant
8 Arrangement_horizontal3 Italique
gauche
% Taille de police
& mbot
: 10
= droite
( 9 S} Arrangement_horizontala | 1¥Pe de police
£ Par défaut =
. Darriere
Hauteur
¥ \Bot b
‘ * ‘ Largeur
80 piels.
Image
avantjpg
r
Renommer  Supprimer Forme
par defaut ~
—  ailin | [
i Média Meontrer réaction
e
Composants non-visible ariere.jpg
N Texte
Lot avant jpg
MBot1
droite jpg

mBot ressource numéro 9




Repassons maintenant dans l'onglet « Blocs » et affectons a chaque bouton son action....

quand TR Clic
faire :ppeler M[:IEEN Se connecter

quand [EXZLES Enfoncé
faire  appeler [MENEIEN -Avancer

vitesse
—

quand Enfoncé

faire  appeler [IERTVIED Tumnleft

vitesse
L.

quand [EIGTCIEM Enfoncé
faire  appeler TumRight

vitesse

L.

quand [EECES Enfonce
faire | appeler [[EEEIEN -Reculer

vitesse

255

—

quand Clic
faire Gppeler :ESIED Déconnecier

quand [EXEILES Retiré
faire  appeler [IETIEM Avancer

vitesse
—

GUENLGN gauche » PGETE
faire | appeler [EETIEN Tumleft

vitesse
-

quand [ Retiré
faire  appeler [EEIED -TumRight

vitesse
e

LUELGM arriere = BB
appeler _Reculer
vitesse

faire

S

Nous avons réalisé un transfert de l'information « descendant », du mobile (ou tablette) vers le robot...
Nous avions déja réalisé cela dans la ressource numéro 6. Nous avions rajouté des affichages de LED et

un klaxon ...

Nous allons maintenant travailler le sens « montant » de I'information, nous allons récupérer les valeurs
des capteurs (ultrason, luminosité....) pour les exploiter.

Par exemple, ici nous allons récupérer les informations

du capteur a ultrason raccordé sur le port numéro 3.

Si la valeur regue est inférieure a 20, les LED du robots

s'allument en rouge, sinon elles s‘allument en vert
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quand [I:EEMEN Connected
faire | appeler [[EGAIEN QueryUltrasonicSensorValue

rt
— S

quand [IEITEIES ReceiveUlrasonicValue
value _
faire | o] si i value - | 1
alors apbeler LEEEED SetRGBLEDOnBoardColor
whichLight
red
green

blue

sinon  appeler [JIER{IEN SetRGBLEDOnBoardColor
whichLight

red

green

blue




Autre exemple, nous allons maintenant afficher la valeur du capteur a ultrason sur le téléphone...
Nous allons créer deux « label » pour notre exercice

Un label pour indiquer le nom du chiffre affiché et ...........un label pour indiquer la distance mesurée

UIafficher les composants cachés dans l'interface

Cochez pour voir un apergu sur un appareil de taille tablette.
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Nous avons juste a rajouter le bloc vert « distance mesurée » avec l'indication fournie par le robot...

Vous pouvez travailler avec les autres capteurs du robot de la méme fagon....
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Voici les affichages
LED lors des essais

A droite avec
obstacle devant le
robot

Voici les captures d’écrans sur le téléphone (I'image de droite, écran avant la connexion Bluetooth)
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Affichage distance mesurée
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