ROBORAVE Découverte de la programmation

Séonce 2

Robotique objectif :
déplacements autonomes +
suivi de ligne

PARTIE 1 : Démarrer le logiciel et connecter le Robot Mbot
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PARTIE 2 : Programmer des déplacements du Mbot (Mode Autonome)

/A\ :
JY\ Vous allez programmer le robot pour un fonctionnement autonome /A
—_—y

Ecrire le programme a transférer dans le Robot

1- Bloc obligatoire pour transférer le programme dans la carte programmable

. Bloc obligatoire pour transférer le programme dans la carte
mBot - générer le code R programmable

r—-_,—J
bouton de la carte

vancer ~ TR

Bloc conseillé pour exécuter le programme par un appui sur
le bouton poussoir

Vitesses: mini= 0 MAXI = 255
(a la vitesse O la roue ne tourne pas)
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PARTIE 3 : TELEVERSER le programme vers le Robot MBOT

Téléverser signifie : ENVOYER c'est a dire que le programme va étre transféré par le cable USB et
sera enregistré dans la mémoire du robot MBOT

2. Cliguer sur I'onglet « téléverser dans |I'Arduino » a droite de |'écran.

Retour | REGTEEEEENERVY ouvrir dans I'EDI Arduino
1 $include <Arduino.h> =
2 ¥include <Wire.h>
2 §include <SoftwareSerial.h>
a

3. Le téléversement commence.
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4. Lorsque le téléversement est terminé, débrancher le cable USB du robot et appuyer sur le bouton poussoir de
la carte pour exécuter le programme.
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PARTIE 3-1: Comprendre la programmation du suiveur de ligne

Nous allons maintenant programmer le robot en
utilisant les capteurs "suiveurs de ligne".

Le robot se déplace en suivant un marquage au
sol (ligne noire). Pour assurer cette fonction, il
dispose a I'avant d'un module suiveur de ligne,
composé de deux capteurs optiques.

Module suiveur

Lorsqu'un des deux capteurs ne détecte
plus la ligne, le robot doit tourner sur lui
méme pour se remettre dans |'axe

Si deux capteurs sont
en dehors de la ligne,
le robot recule

Tant que les deux
capteurs détectent la
ligne, le robot avance

SITUATION O SITUATION 1 SITUATION 2 SITUATION 3
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PARTIE 4-2 : Programmer un robot suiveur de ligne

mBot - générer le code

répéter indéfiniment

si état du suiveur de ligne sur le =ﬂ alors

avancer ¥ ERCINLGEES

sinon
si état du suiveur de ligne sur le = alors

a la vitesse

sinon
si état du suiveur de ligne sur le =H alors

a la vitesse

sinon

reculer ¥ ERERTIGCEES

Implantez le programme dans le Robot avec le cdble USB

@ Reti Téléverser dans I'Arduino Ouvrir dans I'EDI Arduino
1 #include™Radyino.h -

2 #include <Wire.h>
3 #include <SoftwareSerial.h>
4

5 #include <MeMCore.h>
&

Quand le téléversement est terminé :

1- Débranchez le cable USB

2- Posez le Mbot sur la piste noire

3- Bien positionner le suiveur de ligne sur la ligne noire

4- Brancher l'alimentation d'énergie du robot(Piles ou batterie )
5- Mettre le robot sur ON

6- Le robot doit suivre la ligne.

ATTENTION : si le robot avance trop vite il peut avoir du mal a détecter et suivre la ligne .....SOLUTION : baisser
la vitesse des moteurs lors des déplacements avance / tourne a gauche / tourne a droite



