Tutoriel

@ Programmer les déplacements d’un robot micro:bit

©

micro:bit

1- Matériel nécessaire :

1 contréleur moteur 1 source d’énergie 1 ordinateur + connexion
2 moteurs 9

1 micro:bit (driver moteur) (batterie) Internet

Micro:Bit Driver
Expansion Board

2- Logiciel nécessaire :
Se connecter au logiciel micro:bit :

https://makecode.microbit.org

> |ogiciel en ligne sur Internet : rien a installer

3 — Extension a installer au logiciel Make Code :

Le lien a utiliser pour installer 'extension DFRobot/pxt-motor : https://github.com/DFRobot/pxt-motor

4- Branchement des moteurs

i)
i g <— Connecteur batterie
i iy 35755 ﬂ

R e l::L? !
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https://makecode.microbit.org/
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Tutoriel

@ PARTIE 1 : Installer 'extension DF-Robot au logiciel en ligne micro:bit

O micro:bit & accueil o Partager & Blocs O micro:bit A Accueil &8 partager £ Blocs
Q E Maths 2

i Base A Avancé
® Entrées f& Fonctions
@ Musique i= Tableaux
© LED T Texte
.l Radio o Jeu
C' Boucles [a) Images
23 Logique Broches
® = variables 2 B 1= *& Communication Séri¢
— N
[ © Extensions -

< >

& Télécharger

Revenir en arriere Extensions

N
)}ml

Y,

- @\\E

Extensions

https://github.com/DFRobot/pxt-motor Q

bluetooth devices radio-broadcast
Bl BETA - Camera, remote control and Adds new blocks for message motor /

other Rluetooth services. Aon communication in the radio This is de motor, stepper motor,
. . . ) ) Cliquez sur cette
Copier puis Coller ici le lien suivant : " Extension pour
https://github.com/DFRobot/pxt-motor Iinstaller

= Microsoft

@ Musique DF-Driver

© LED Servo S1w degreeo
.all Radio
C' Boucles Motor Ml v dir CWw speedo
3 Logique

= N st a2 ir Odv de o
= Vvariables i S

Stepper 42 ir CWv turn o

A Avancé Stepper 28 ir v degree o

fo Fonctions

Les blocs de pilotage des moteurs sont dans la rubrique :

£+ DF-Driver
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Tutoriel PARTIE 2 : Utiliser le mode « Fonctions » pour créer des « Sous-programmes* »
[ aiD) de déplacements :

> * Un sous programme permet de simplifier et regroupant plusieurs instructions a envoyer au robot

Modifier la fonction

Ajouter un paramétre T Texte 3¢ Booléen E Nombres 4 Ledsprite

Fonctions

T avance

£ DF-Driver

Créer une fonction...

Fonctions
appel stop

Annuler x

appel droite

appel gauche
Images

Broches

appel avance

*& Communication Série

appel arriere

Controle

Cliquez / déposer le bloc fonctions

t

parere)

Radio

Servo 51 v degree o
Boucles
Logique
Variables

Maths Stepper 42 M1 M2 > dir CW -~ degr'eeo

[ DF-Driver

Stepper 42 M1 M2 ¥ dir CW ¥ turn

fonction

Motor M1 » dir

Motor M2 v dir CHW w speede

appel avance

Utiliser la fonction
> pour dire au robot d’avancer

O microzbit & Accueil o Partager

DF-Driver T i S
e Fonctions

A Avancé au démarrage

Créer une fonction...

appel avance

1
1
1
1
:
1
:
1
1
1
1
1

= Tableaux appel avance

Cette fonction permet

. Texte

Jeu Motor Stop ALl

il d’exécuter
Bitches Pmmmmmm e mm le sous-programme
Communication Série Programme p”nC|Da| avance

Pambeila

Réalisé par Ouissem Moussi — Académie de Lyon



Tutoriel

PARTIE 3 : Créer toutes les fonctions

M1 M2
ccw cw

hiilanl, W avance

Motor Ml dir O~ speed@

Motor M2 » dir (A~ spem@

CwW CCw

pivdast W arriere

MWotor ML~ dir = speed QL]

Motor M2 v dir OO v speed (QIE]

> D>
4 <

M1 M2

fonction

Motor M1 » dir CCH » speed (@]

Motor M2 » dir CCH » speed (@l

fonction

Motor Ml w dir W = speed fgliz]

Motor M2 » dir CW = speed (@l

i-hlas .Ul avance

Motor M1 w dir COW» speed@

fonction

fonction

fonction EELGSTIN

fonction

fonction

Motor stop all
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Tutoriel

PARTIE 4 : Créer une variable* « vitesseM1 » et « vitesseM2 » afin de définir
(cuD la vitesse de chaque moteur en début de programme :

> * Une variable est un nombre que I’on peut modifier manuellement pour faire varier la vitesse des moteurs

au démarrage au démarrage

définir vitesseMl * & o 11— 0 = Vitesse mini définir vitesseMl * 3 @ 11— 255 = V|tesse MAXI

Variables
222 Base

Créer une variable...

© e toujours
ntrées
@ Musique vitesseMl v définir vitesseMl v 2 @
© LED viteszah2 v '
) définir vitesseM2 v 3 @
il Radio
C B | définir vitesseM2 v & o i
oucles
appel avance
23 Logique changer vitesseM2 ¥ par o

Variables

A A =
A A v v
v v [
M1 M2
CCwW cw M1 M2
CcwW CCWwW

fonction

Motor Stop All

fonction LS EEL arriere

Motor Ml w dir CCW v speed vitesseMl w

Motor Ml » dir CW~ speed vitesseMl v

Motor M2+ dir CW v speed vitesseM2 =

Motor M2 v dir CCW v speed vitesseM2 w

M1 M2

M1 M2
Ccw cw

CCW CcCw

fonction m

Motor Ml ¥ dir CCW * speed vitesseMl w

fonction

Motor Ml w dir CW v speed vitesseMl w

Motor M2 v dir CCW * speed vitesseM2 w

Motor M2 w dir CW v speed vitesseM2 v
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QD

PARTIE 5 : Enregistrer son code (programme) sur micro:bit

1- Programme de test du robot :

Construisez le programme ci-dessous

définir vitesseMl » & @

définir witesseM2 ¥ 'a@ fritas ol avance

Motor M1w dir CCWw speed

Motor M2 » dir W~

—

Motor Stop A1l

Enregistrez le code sur micro:bit

@ Partager & Blocs

O micro:bit A accueil
Q
32 Base

® Entrées

@ Musique 1 »
@© LED

.l Radio

C' Boucles

3G Logique

= variables

B Maths

£ DF-Driver

.
<

& Télécharger

deplacements-ROBOT2 E

J’! Musique

@ Objets 3D

‘ Téléchargements
[ Vidéos
————
> s MICROBIT (D:)

e
¥ Réseau

v

vitesseMl »

speed vitesseM2 w

> D>

M2
CcwW

M1
CCw

Ouverture de microbit-deplacements-ROBOT2. hex *
Vous avez choisi d'ouvrir :
|= microbit-deplacements-ROBOT2.hex
qui est un fichier de type: Text Document (623 Ko)
a partir de: data:
Que doit faire Firefox avec ce fichier ?
=y o - T
(®) Enregistrer le fichier
[] Toujours effectuer cette action pour ce type de fichier.

MNorn du fichier: | micrabit-deplacements-ROBOT2

Type:  Text Document

» Masquer les dossiers

COMPASS
* fACCELEROMETER
rJ PINS:

micro:bit -

Annuler

> La DEL jaune clignotera pendant la
programmation de micro:bit
>Ensuite le code s’exécute
automatiquement
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Tutoriel

PARTIE 6 : - Est-ce que le robot avance bien droit ?

- Comment corriger la dérive d’un robot ?

Dans la partie 5 : vous deviez charger ce code dans la carte micro:bit

définir vitessem v & (@)

définir wvitesseM2 v ‘a@

> >

appel avance

Motor Stop All

Motor M1+ dir CCWw speed vitesseMl w

Motor M2 » dir (v speed vitesseM2 »

M1
ccw

Cw

Fonctionnement programmé : > Robot avance tout droit pendant 2 secondes puis s’arréte

Problématique 1 : le robot avance mais semble dériver Iégérement vers la gauche

Problématique 2 : le robot avance mais semble dériver |légérement vers la droite

Problématique 3 : Le Moteur M1 tourne dans le mauvais sens (arriére au lieu de 'avant )
Problématique 4 : le moteur M2 tourne dans le sens arriére (arriere au lieu de I'avant )

Problématique 5 : les deux moteurs M1 et M2 tournent dans le mauvais sens (arriere au lieu de 'avant)

Expérimentations et Travail demandé :
> Codez votre carte micro:bit / Insérez la dans votre robot / testez son fonctionnement
> Observez les éventuels problémes (problématiques 1 a 5)
> Proposer des hypothéses les tester afin de résoudre les problématiques (problémes rencontrés)

>> Dans tous les cas : Résoudre toutes les problématiques en complétant le tableau ci-dessous

Problématique Hypothese Solution a experimenter Bilan Fonctionnement attendu

Avance tout droit
A

avance et dérive a gauche
Avance et dérive a droite
tourne vers la gauche
tourne vers la droite
recule

M1
CCcw
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Situation

Problématique

Hypothése

Solution a expérimenter

Bilan







