Séquence 5

Programmer un objet

Comment explorer la planéte Mars ?

Etape 1:

«Connecter le robot au port USB de l'ordinateur

Etape 2:

* Allumer le robot : Mettre l'interrupteur sur «ON».

Etape 3:

* Quvrir le logiciel mBlock

Etape 4:

* Dans le menu « Choix de la carte »
sélectionner la carte mBot

Etape 5:
)
* Dans le menu « Connecter» « par Fichier Edition
port série (COM)» sélectionner le
dernier port de la liste (m, prog?

* Sile robot est reconnu et connecteg, il
doit émettre un «bip» , une coche
apparait et le voyant passe au vert

Le robot est prét a étre programmé

Connecter Choix de la carte

Comment connecter le robot mBot au logiciel mBlock ?
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Téléverser le microprogramme de communication

Réinitialiser le programme par défaut

Arduino ¥ D

mBot ¥ ()
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Le mode connecté :
quand est clique

Le mode connecté permet de piloter

le mBot en direct avec 'ordinateur via
une connexion USB ou sans fils...mais
une fois déconnecté, le mBot restera

inerte.

en rouge vert @ bleu @9

en rouge @@ vert bleu (8

Le mode automate :
Le mode automate permet lui de  Rul=l SSRGS EREGTL

programmer le mBot. Cest a dire 7 " 5 ”b ’

} g et attendre jusqu outon de la carte ST
d'implémenter (téléverser) le jossest &
programme dans le mBot. Attention, JEUEMERYSEGERER: G en rouge EEEM vert @ bleu (W
le téléversement peut parfois étre me,m

long. On débranche le cable USB et
G régler la DEL de la carte (Z® en rouge (B vert €EE bleu (B
on vérifie que le programme se g 9

réalise correctement.

* Cliquer droit sur «mBot —générer le code» (1) puis cliquer sur le bouton « téléverser dans I'Arduino » (2) .
+ Attendre la fin du téléversement

* Débrancher le cdble usb et tester le programme

.: Retour | Téléverser uino
>
ot 1 #include <Arduino.h>

e 2 #include <Wire.h>
; 3 #include <SoftwareSerial.h>

4
5 #include <MaMCore._h>
]
T HeDlMotor mn:c:r_Q[Sl]:
8 MaDCMotor m.cr.or_lﬁn;llj]:
9 void move(int directicn, int spesad)

[l mBot - génér
| 58 dupliquer

régler la DEL supprimer

vert @ bleu m

| attendre © ajouter un commentaire ig[ FEL U B )
régler la DEL €& s Caiite W i UuUye g velT bleu m’ 12 i:: rihhtgzztd = 'GF
o 13 if(direction == 1){
m-om 13 lafuSpead = speedr
15 righcSpeed = speed;
16 }elze if(direction == 2}{
17 leftSpeed = —-speed;
18 rightSpesd = -apeed:
19 belse if(direction == 3} |
20 lefrSpeed = =speed;
21 rightSpeed = speed;
22 else if{direction == &){
23 leftSpeed = speed:
24 righcSpeed = -speed:
25 b
avrdude: input file C:\Users\UTILIS~1\RppData\L

Demarrer télversament avrdude: reading on-chip flash data:

Téleversement #n cours Reading | #8823 88042 030 000800008 00808942
avrdude: verifying ...

Fermer avrdude: 6632 bytes of flash werified

avrdude done. Thank you.

En cas d'erreur dans votre programme cliquer sur l'icone « retour », modifier le programme et refaire le téléversement
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