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éleve Comment réaliser un parcours complexe avec une @ @ @
voiture sans conducteurs.

== nous allons finir le parcours pour rentrer au garage :

Comment détecter le garage pour donner I'ordre au robot
de s’arréter ?

Activité 1 N1 : Connecter le robot
l'ordinateu

HJll O [aper ici pour rechercher

-1- Sur votre ordinateur, dans la barre de

recherche
mBlock 5

Version: ¥5.2.0

e tapez mBlock

System requirements
Win? or Wini0 (64-bit r

® puis lancez le logiciel mBlock v5.3

-2- Dans mblock, choisir “ Ajouter un appareil “
puis cliquez sur mBot et validez par OK.

Appareils Objets  Arriere plan

- [
@

Codey

Connectez votre
-3- Choisir 'option “ Téléverser” sous windows , apparell oo

Développeurs: mBlock
puis Connecter.

! usB par Bluetooth X ]
.. , , n n Appareils Objets Arriére plan
X LINTdle port COM le plus élevé puis clique
A nouveau sur “ connecter. “
[~ 5 0. 2.
CyberPi [ L0
. ¥ t)D Afficher tous les appareils disponibles
onnectez v 1- Choisirde port COM¢le-plus élevé
mBot appareil

° Comment utiliser 2- Cliquez sur conecter
'appareil? « Veuillez vous assurer que le cable USB est
ajouter correctement connecté a I'appareil
1 nmutateur de mode « Veuillez vous assurer que I'appareil connecté

est allume.

2 \ « Un seul appareil peut étre connecté 2 la fois
( Téleverser ) yCIIEEL dans cette version. La connexion de cet
— appareil entrainera la déconnexion du
précédent
 Connecter
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»
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Activité 2 N3 / N4 : Utiliser le capteur Ultrason pour détecter le fond du garage

Vous devez ouvrir votre fichier de travail
des semaines précédentes.

lebIOCk ImBIock @, - Sans titre

Nouveau H+N
Ouvrir #¥+0
Enregistrer sous... #E+C+S
Quvrir a partir de votre ordinateur
Enregistrer sur votre ordinateur

Partager avec...

-1- Rendez vous sur le robot de test pour
visualiser la valeur mesurée par la capteur
ultrason du robot.

Demandez un capteur et fixez le sur le
robot.

Connectez le capteur au port 3 du mbot.

-2- Programmez votre robot pour :

e S’arréter dans le garage au moins
2 secondes (zone 3 sur le schéma)

e Faire demi-tour et se garer a
nouveau dans le garage.

@
dpérateu . S @

e ()
Variables . @

Appaisiv

. & distance mesurée par le capteur ultrasons du port 3 » (cm) ,

Montrer

&% afficher la valeur du capteur suivi ligne port 2 v

b TeStez’ Validez ou mOdifiez VOtre Agm &% le capteur de suiveur de ligne port 2 v détecte noir v coté ¢
script.
o
Détectiol
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http://www.robot24.fr/wp-content/cycle4/mBot-VA-exploratrice/parcours-impose.jpg

e Sauvegardez dans votre dossier
perso sur le serveur ou sur clé.

Conclusion : Avec le professeur.
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