TP1 /Parcours CARRE du robot Mlajqueaeamj

f’-@-"@ (4 fois)
Les depfacemenrs ZB2004 Pour contourner un plot = T :

“‘_J

Avancer-S' arreter-RecuIer-Tourner a DROITE-Tourner a GAUCHE-Pivoter sur place

1.1 -Prq initial de gestion des deux moteurs :

(attention a vérifire que les deux moteurs
soient réglés pour AVANCER en LIGNE DROITE)

Maqueen Plus V2
&5 Base
© Entrée
@ Musique activer left v motor rotate forward v vitesse (Bl
© LED

< Magqueen Plus V2 arréter left v motor

ees plus

contréler left ¥ led light close ¥
= R s

<f Distance LIDAR Matrice

Nom de fichier : all Rl .
microbit-MaqueenPLUS-V2_de DEPART | § € fouwes e

>3 Logique

11-AVANCER-heX = Variables

état capteur de suivi L2 v

ins TRIG P13 v / ECHO P14~ )

lorsque le bouton A ¥ est pressé

e - BRI
, “ arréter all * motor activer all ¥ motor rotate forward ¥ vitesse .Ba

1 1
. # pause (o) pause (ne)
Seeo_o-- s
arréter all ¥ motor

k + 1000 !
1.2 -A vous d'adapter le programme pour chacune des fonctions ?
(121-Arréter / 122-Reculer / 123-Tourner a DROITE / 123-Tourner a GAUCHE / 124-Pivoter sur place)

Il faut adapter le temps

au démarrage
Pour AVANCER p

& lorsque le bouton A ¥ est pressé

initialiser le Maqueen

-—-— arréter all ¥ motor
~ s
FONENO,
N 7 pause (ms) (QRCECRS
.......

(décomposition)

pause (ms) (QEEERJ

activer all * motor rotate forward ¥ vitesse

.pause (ms) ‘ ?

arréter all * motor

Nom de fichier : - P
12-AVANCER-PIVOTER.hex

@ @ e 5 lorsque le bouton B ¥ est pressé

pause (ms) (QL::IRd

(commande par _ :
BOUtOnA & BOUtOﬂ B) activer left * motor rotate forward ¥ wvitesse e
— —1 activer right ¥ motor backward ¥ vitesse e
\\
Il faut adapter le temps pause (ns)

du

arréter all * motor
mouvement (* 1000) !




1.3 -Adaptation du programme pour tracer un carré :

modeéle n°1

Pour Réaliser un CARRE

au démarrage

B lorsque le bouton A ¥ est pressé

répéter ° fois

initialiser le Maqueen

arréter all ¥ motor

Adaptation

pour |'obtention
d'un CARRE

ﬁ-@* ‘) (4 fois)

~ -’

arréter all * motor

.....

modeéle n°2 (avec sous-programmes)

- E retourner o e

Pour Réaliser un CARRE au lancement du robot Magueen

Vos fonctions

B au démarrage
fonction VNN (A

initialiser le Maqueen

appel AVANCER

activer all ¥ motor rotate forward ¥ vitesse

arréter all ¥ motor |
e o D [

pause (ms) (LR

répéter ° fois

faire
pause (ms) @CERRZ

appel PIVOTER

arréter all ¥ motor

fonction [[IGIEE (»)

activer left ¥ motor rotate forward ¥ vitesse e

appel AVANCER

pause (ms) ECEERS

activer right * motor backward * wvitesse e

pause (ms) “ o

arréter all * motor

appel PIVOTER
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