5éme

M. Menier

PROGRAMMER UN OBJET TECHNIQUE

(pour comprendre le fonctionnement d'un objet technique)

Séquence ROBOTIQUE

TE4-s¢anced ROBOTIQUE

SémceQ -Les déplacements du robot

ACTIVITE-4-

Avancer-S'arréter-Reculer-Tourner a DROITE-Tourner a GAUCHE-Pivoter sur place

Nom de fichier :

microbit-KitroBot-prg_de_DEPART

41-AVANCER.hex

4.1 -Prg initial de gestion des deux moteurs :

=> https:/Imakecode.microbit.org/04241-55016-11030-54686

(attention le réglage des % des moteurs

au démarrage

est a adapter a chaque robot pour AVANCER en LIGNE DROITE)

servomoteur P® + 3 rotation continue fonctionne & o x

servomoteur Pl + 3 rotation continue fonctionne & o x

lorsque le bouton A * est pressé

pause (ms) (=4

% a adapter afin d'AVANCER
en LIGNE DROITE

servomoteur P® = 3 rotation continue fonctionne 3 @ 4

servomoteur Pl * 3 rotation continue fonctionne i @ x

pause (ms) QEEUEERR Y

servomoteur P@ + 3 rotation continue fonctionne 3 o *

servomoteur Pl =+ 3 rotation continue fonctionne 3 o *

4.2 -A vous d'adapter le programme pour chacune des fonctions ?

(421-Arréter [ 422-Reculer / 423-Tourner a DROITE / 423-Tourner a GAUCHE / 424-Pivoter sur place)

———————

(décomposition)

Nom de fichier :
AVANCER-PIVOTER.hex

® &

(commande par
Bouton A & Bouton B)

au démarrage

servomoteur PO v 3 rotation continue fonctionne 3 o %

servomoteur P1 v & rotation continue fonctionne & o %

lorsque le bouton A + est pressé

a pause (ms) (ELLERM

servomoteur P8 v 3 rotation continue fonctionne 3 @ %

% a adapter afin d'AVANCER
en LIGNE DROITE

servomoteur P1 v 3 rotation continue fonctionne 3 () x

pause (ms) (ECEERY

servomoteur P@ v 3 rotation continue fonctionne & o %

servomoteur P1 v A rotation continue fonctionne 3 o %

lorsque le bouton B » est pressé

6 (EIEN (N 1000 +

servomoteur P8 v 3 rotation continue fonctionne 3 @ %

servomoteur P1 v a rotation continue fonctionne a e %

(EIEN (N 1000 v

servomoteur PO v A rotation continue fonctionne a o %

servomoteur P1 +» 3 rotation continue fonctionne i o %



https://makecode.microbit.org/04241-55016-11030-54686

4.3 -Adaptation du programme pour tracer un carré :

modéle n°1
=> https://makecode.microbit.org/07133-23648-79224-04001

lorsque le bouton A ¥ est pressé

au démarrage

répéter o fois

faire

servomoteur P@ * 3 rotation continue fonctionne éo %

pause (ms) (@LLERY

servomoteur P1 v 3 rotation continue fonctionne éo %

pause (ms)

servomoteur P@ * 2 rotation continue fonctionne 3

servomoteur P1 * 3 rotation continue fonctionne 3

pause (ms) (ElLERY
servomoteur P@ * 3 rotation continue fonctionne 3

.
AdapTat'on servomoteur P1 v @& rotation continue fonctionne

pause (ms) (il

|'ob .
pour o Tentlon servomoteur P8 * 3 rotation continue fonctionne 3
d l un CA RRI servomoteur P1 * 3 rotation continue fonctionne :

e pause (ms) kL]
’, 7 N -
ff \ (4 fOiS) servomoteur P@ * 3 rotation continue fonctionne 3
4

\}

B servomoteur P1 * 3 rotation continue fonctionne 3

modeéle n°2 (avec sous-programmes)
=> https://makecode.microbit.org/91701-26988-29774-04411

mm Microsoft | O mic

servomoteur P@ v 3 rotation continue fonctionne 3 o x fonction ®

@ Entrée servomoteur P1 ¥ & rotation continue fonctionne & o x arréter servomoteur PO v

O Musique pause (ms) arréter servomoteur P1 ¥

LED répéter o fois
- faire ik P
Servo:Lite e Yr— foaction ®
Radio o et @ servomoteur P8 * 3 rotation continue fonctionne 3 9 x
1 Arrét
Servos i servomoteur P1 ¥ & rotation continue fonctionne a o %
pause (ms) {EELIRS
Boucles

appel Tourner 98°

Logique fonction )

pause (ms) (EERS

DB mMsEaqui d6

Variables servomoteur P8 » 3 rotation continue fonctionne 3 e X
appel Arréter
servomoteur P1 * 3 rotation continue fonctionne & z
Maths pause (ms) (RS e
Grove pause (ms) (ELER
I v Avancé =

— -


https://makecode.microbit.org/91701-26988-29774-04411
https://makecode.microbit.org/07133-23648-79224-04001

Programine @n réidrenc: pour Sviier fobstacle

Comment conjuguer le déplacement
avec la détection d’obtacle ?

au démarrage Initialisation

servomoteur PO * & rotation continue fonctionne : l

servomoteur Pl = rotation continue fonctionne 2

Mesure /Détection
toujours

définir ultra + a [ Ultrasonic Sensor (in cm) at P2 =

ultra = <

servomoteur P® * & rotation continue fonctionne &
servomoteur Pl w rotation continue fonctionne & \

sinon

servomoteur P® * & rotation continue fonctionne a

servomoteur Pl * a rotation \

arréter servomoteur PO w
arréter servomoteur Pl ¥ — Pause
définir ultra =+ a o

Mouvement AV
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