micro:bit

VOYAGER
SUR MARS! o

GUIDE D'UTILISATION
ROBOT MARTIEN



OO

00O



vitta
sclence

LIVRET PEDAGOGIQUE
ROBOT MARTIEN

Edition rédigée par
@P/i7Plum3 et Damien Vallot
avec le soutien de |'équipe "Survive on Mars'
Mise en page et illustration par
Laura Venezia et Diana Khalipina

Tous droits d'auteurs réservés
- Edition 2021 -

Imprimé en ltalie



ID Card
ARES I base

..................................

Authorization
level §

ID Card
ARES I base

Authorization
level §

NOS DEUX COLONS
MARTIENS PRETS A
RELEVER TOUS LES DEFIS!



Nous sommes en 2041. Le succes de la mission sur Mars d'Ingenuity en 2021 est encore dans
toutes les mémoires. Ce robot volant de la NASA, déployé aux cotés du rover Perseverance,
avait validé le concept de robot attaché & un centre de pilotage sur Mars.

Suite & la réussite de cette mission, de nombreuses autres ont été réalisées avec succes. Depuis
linstallation sur Mars de la base souterraine Ares | en 2039, nous cherchons & coloniser la
surface.

Pour cela, en 2040, une nuée de robots a été déployée en surface afin de patrouiller, analyser
et construire la futur base Arés prévue pour 2042, ['ASM (Agence Spatiale Martienne) basée
sur Terre pilote I'ensemble du projet avec I'aide des premiers colons martiens sur place.

Dans les missions, nous aurons affaire & deux de nos colons les plus émérites de la base Arés |.
En effet, suite & un incident survenu sur la base, ceux-ci font face & plusieurs défis |
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MATERIEL NECESSAIRE A LA CONSTRUCTION ET A
L’UTILISATION DU KIT ROBOT MARTIEN

Contenu du KIT:

Carte micro:bit Robot Maqueen Piste pour robot Ressources
numériques
en ligne

-
Pince pour Support de batterie + Eléments pour le Prévoir un
Robot Maqueen batterie montage ordinateur

Télécommande IR
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AVERTISSEMENTS CONCERNANT L'UTILISATION DU KIT

+7

ATTENTION!! Age minimum

Présence de petits éléments, ne Ne convient pas aux enfants de moins
pas ingérer (risque d'étouffement). de 7 ans.



CONSIGNES POUR BIEN TRIER

L'infographie suivante détaile les consignes de tri des
différents éléments du kit. Pour plus d'informations, rendez-

vous sur le site www.consignesdetrifr
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Arés | a I'écoute
" ARES |

- Chloé Rophile et Rock Fort viennent d'étre désignés pour remplacer
votre programmeur-roboticien actuellement en réanimation suite

a lincident de dépressurisation. lls devront mettre de co6té leurs
missions d'informaticienne et de mécanicien. Qu'ils se tiennent
préts a recevoir nos instructions. Fin de transmission.

ASM
Bien recu. Fin de transmission. Q‘

ARES |
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Mission 8 : Déplacer un Pour aller plus loin

objet
« Mission 8-1: Attraper un objet

 Mission 8-2 : Déplacer un objet d’un
endroit a l'autre



- 14

Présentation du microcontroleur et de
I'interface Vittascience

. Présentation de la carte micro:bit

Le schéma suivant montre les entrées et sorties de la carte microbit. Celle-ci peut servir de support & de nombreux
montages différents avec les composants fournis.

Des tutoriels interactifs sont disponibles dans l'onglet «Ressources» du site vittascience.com, nous
conseillons de les suivre avant de réaliser des montages complexes.

. s .
Connecteur USB Bouton reset Prise d’alimentation

25 ampoules LED / Antenne radio et bluetooth M H (—/

oooooo

Accélérometre

I.|lgﬂ.m”.nw.w|‘|

ARRIERE

Connecteur de bord pour accessoires



15.
« Programmation de la carte
Nous détaillons ici le fonctionnement de l'interface de programmation en ligne

I est également possible de programmer la carte & laide des logiciels Arduino (langage C++). Des
tutoriels pour ce logiciel sont disponibles dans la librairie de ressources du  site

1« Création d'un compte
Avant tout, nous vous conseilons de vous créer un compte sur notre site. Celui-ci n‘est en aucun cas nécessaire pour

profiter de votre kit, mais il vous permettra de sauvegarder et partager vos programmes, ressources et refours
d'expériences.

Pour cela, rendez-vous sur le site ef cliquez sur l'icdne verte en haut & droite pour vous inscrire.
2 R L'interfgce i Programmer A" Ressources Classe Matériel () R O‘BE
Bl + (w|a]o|2|c # Teléverser - als e @ e GEJ

iCrobit nport *

-is

¥ Capteurs

4 Actionneurs

& Robots >
4 orone a

~arf@

% = Message a envoyer  la carte via le port série a B Exporter | >_ REPL

L'interface permet de programmer en bloc avec une transcription en paralléle en langage Python.

A Attention : La carte micro:bit est nécessaire pour exécuter le programme une fois les capteurs positionnés |

Retrouvez sur le site des ressources et des programmes pour apprendre & programmer avec la carte.


http://Vittascience.com
http://Vittascience.com.
http://Vittascience.com.
http://Vittascience.com
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% Connecter

Sélection du port : lorsque vous connectez la carte & l'ordinateur, l'interface détecte
automatiquement sur quel port de ordinateur la carte est connectée. Le menu déroulant permet de sélectionner le
bon port si plusieurs cartes sont connectées & l'ordinateur.

¥ Téléverser

Transférer le programme vers la carte: le code est exécuté sur la carte dés la fin du transfert.

Annulerourétablir: 2 € les actions précédentes ou suivantes.
-~ . + B . . .
Démarrer un nouveau projet : pour lancer un nouveau projet vierge, cliquer sur ce bouton.
+ 3] =

pour enregistrer votre projet afin de le sauvegarder, cliquer sur ce
est possible de partager le programme avec la communauté.

Sauvegarder le projet :
bouton. Pour les personnes disposant d'un compte, i

+ 1% ] =

Ouvrir un projet existant : Si vous souhaitez ouvrir des programmes déja réalisés, ou bien faire

travailler vos éléves sur une trame que vous avez créée, ils peuvent y accéder en cliquant sur ce bouton.
Coder en Python: “* sivous souhaitez coder directement en Python.

Accés rapide:

void loop() {

Recentrer le programme

} e
au milieu de la page

£ /oomer

O,

N

Supprimer

I~
n

4 B Exporter > Ouvrir

Cette interface de programmation est concue pour étre trés simple d'utilisation, n'hésitez pas & la
tester et & la proposer & vos éléves.
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MiSSion o 1 O & I'appréciation de l'encadrant
Découverte et utilisation du matériel

Découverte de la carte contréleur du futur mini rover
(mission trés simple pour maitriser le transfert de
programme et |'interface de la plateforme Vittascience).

« Mission 1-1: Afficher icone

Pour débuter cette premiere mission nous allons afficher un
dessin d'un smiley. Comme sur limage ci contre.

Votre planning sera trés chargé afin de maitriser
I'ensemble des technologies utiles a ce projet. Il
faudra peut-étre faire preuve d'initiative afin de
développer de nouvelles compétences qui n'étaient
pas prévues dans votre formation initiale pour venir
sur Mars. Commencons par quelque chose de simple.
Vous allez étre confrontés a quelques petits exercices
de programmation pour vous familiariser avec les
procédures d'utilisation de la carte microcontrdleur
présentedanstouslesrobotsradioguidésdelasurface.

alloir qu'on manipule ces peti
e vais les écraser entre mes gros d

Pfff , ca fait plus de 30 ans qu’on utilise des

microcontrdleurs dans nos rovers et ¢ca fonctionne
toujours ! Imagine, il y en avait déja dans Perseverance
! C’est du solide !

Voici dans l'ordre l'algorigramme puis le code de
programmation par bloc puis enfin le code Python.

Au démarrage

effacer I'écran

attendre o seconde(s) *

Effacer écran
afficher I'icone

Pause 1 seconde

1 from microbit import *

2 import time
3

Afficher icone Smile

4 display.clear()

5 time.sleep(1)

6 display.show(Image.HAPPY)
7

Fin

Dans linterface de programmation de Vittascience, on
trouvera au choix pour programmer soit en Python soit
en code bloc. Dans un premier temps et en fonction du
niveau, il est conseilé d'utiliser le code bloc qui est plus
simple pour débuter.
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les bons blocs sont dans le menu de gauche, pour
commencer seuls les deux suivants seront utiles.

I i Affichage = Entrées/Sorties

« Mission 1-2 : Afficher texte

Maintenant que nous avons réussi & afficher le smiley nous
pouvons afficher un texte “Mars'. Le principe est le méme
mais nous utiliserons le bloc “afficher ou faire défiler” et
non “afficher l'icone”

Le texte Mars devrait s'afficher sur la carte programmable.
Dans le premier cas les leftres se remplace une a une
dans le deuxieme le texte défile.

Voici dans l'ordre l'algorigramme puis le code de
programmation par bloc puis enfin le code Python.

Début Au démarrage

effacer I'écran

attendre o seconde(s) ¥

1
2
3
4
5
6
T

Effacer &cran

Pause 1 seconde

from microbit import *

import time
Afficher :"Mars”

display.clear()
time.sleep(1)
display.show( 'Mars")

« Mission 1-3 : Utilisation des boutons

Maintenant que nous avons compris comment fonctionnait
la carte dans ses fonctions de base pour afficher un texte
ou une image. Nous allons interagir avec celle ci dans un
premier temps avec les boutons.

Nous allons garder 'affichage de “Mars” comme code de
base mais maintenant celui-ci ne s'affichera que lorsque
nous aurons appuyé sur le bouton A de la carte. Pour cela
nous allons avoir besoin de nouvelles blocs qui se trouve
dans les menus suivant

I i@ Robots I = Entrées/Sorties

I C' Boucles

Voici dans l'ordre lalgorigramme puis le code de
programmation par bloc puis enfin le code Python.

1 from micrebit import *
Début 2
3 display.clear()
4

5 while True:

Effacer écran 6 if button_a.is_pressed():

7 display.show( 'Mars")
R

Bouton A

Oui
appuyer ?, W

Non Afficher ""Mars"




Au démarrage Répéter indéfiniment

effacer I'écran sibouton A ¥ est ¥ appuyé alors

B

 Mission 1-4 : Utilisation du capteur:
Accélérometre

A la place des boutons qui ne sont que des capteurs de
pression basique (appuyer ou pas) nous allons utiiser
I'accélérometre de la carte programmable.

Pour cette mission on va compléter le code précédent
avec la fonction suivante : si je secoue la carte elle affiche
un smiley pas content. (L& encore l'information recue sera
basique je secoue ou pas.)

Voici dans l'ordre l'algorigramme puis le code de
programmation par bloc puis enfin le code Python.

Effacer écran

Afficher "Mars”

Aflicher smiley
on pas content

19-.

Au démarrage Répéter indéfiniment

secoué ¥ alors

afficher I'icone

sibouton A ¥

est ¥ appuyé alors

afficher ¢ m »

1 from microbit import *

2

3 display.clear()

4

5 while True:

6 if accelerometer.current_gesture() == 'shake' :
7 display.show(Image.SAD)

8 if button_a.is_pressed():

9 display.show( Mars")

10

 Mission 1-5 : Utilisation des capteur:
Boussole / Température / Luminosité

Dans cefte mission nous allons utiliser des capteurs qui
nous donnent des informations de nature plus importantes
que les capteurs précédents ou la réponse était “vrai ou
faux”, ici nous allons obtenir des informations chiffrées. Par
exemple : Quelle est la température ¢ ou Est ce qu'l y a
beaucoup de lumigre ?

Pour linstant nous allons faire simple et afficher la
température de la piece quand on appuie sur le bouton A
gréce au capteur de la carte programmable.
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Pour cela nous allons avoir besoin de blocs qui se trouvent

dans

I ¥ Capteurs I + Entrées/Sorties

I C Boucles I i Affichage

Voici dans l'ordre lalgorigramme puis le code de
programmation par bloc puis enfin le code Python.

Effacer écran

Ui—

Afficher
$Température

Au démarrage

effacer I'écran

Répéter indéfiniment

sibouton A ¥ est ¥ appuyé alors

afficher températureen (°C) *

1 from microbit import ¥

2

3 display.clear()

4

5 while True:

6 if button_a.is_pressed():

7 display.show(temperature())

Dans l'algorigramme on peut remarquer qu'un symbole $
a été ajouté devant le mot température, c'est pour signifier
que ce n'est pas simplement le mot “température” mais la
Variable température. (Une variable est un endroit ov I'on
stocke une information de maniére temporaire afin de la
réutiliser plus tard). Par exemple dans notre cas la carte
programmable & stocker dans la variable $température la
valeur de la température. A chaque fois que | aurais besoin
du nombre qui représente la température jappellerais
donc $température.

Pour [utilisation de la boussole ou de la luminosité, le
princioe est exactement le méme. On utilisera juste les
étiquettes luminosité et direction de la boussole a la place.

Et pour nommer les variables pour ne pas confondre avec
le mot luminosité on rajoute un $devant. Cela donnera pour
la luminosité : $luminosité et pour la boussole : $boussole.
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MiSSion e 2 O & l'appréciation de l'encadrant
Piloter un servo moteur

- Mission 2-1: Piloter une servo moteur

Pour commencer il faut déja brancher sur la carte un servo
moteur (attention au sens de branchement du servo moteur).

Iy a trois couleurs sur le cable du servo moteur un jaune un
rougeetenfinunmarron.Lemarroncorrespond habituellement
au noir que l'on utilise en physique. Donc celui-ci sera
branché sur la borne GND (qui veut dire ground / terre).

Sur la carte du robot Magueen il y a un emplacement

prévu au branchement des servo moteurs sur le cété de la
carte nommé Sl et S2.

Récepteur infrarouge

Ports d'expansion 10
Interface du capteur
ultrason SR04

Emplacement pour carte micro:bit

Ports du servomoteur

Roue en caoutchouc

Support pour 3 batteries AAA

Ici ASM. Les robots constructeurs de surface sont
actuellement a l'arrét, et les robots sont dans
des positions inconnues. Vous allez maintenant
apprendre a déplacer les robots et les remettre
en position afin de les rapatrier pour une révision.

Une fois les branchements effectués nous allons enfin
pouvoir programmer le servo moteur.

Pour cette premiére programmation nous allons juste faire
tourner le servo dans un sens avec le bouton A puis faire
tourner dans l'autre sens avec le bouton B. Nous irons
de O & 180" de rotation qui est la limite des petits servo
moteurs du Magueen.

Les servo moteurs sont des actionneurs. lis font partie de
la chaine d'énergie.

Pour cela nous allons avoir besoin de blocs qui se trouvent
dans :

I ¥ Capteurs I # Entrées/Sorties

I C Boucles I @ Robots
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Voici dans l'ordre l'algorigramme puis le code de
programmation par bloc puis enfin le code Python.

Positionner servo
moteur $130°

Posilionner servo
moteur S1 2 0°

-

Positionner servo
Hen moteur $1 4 180°

Au démarrage

[Maqueen] positionner le servomoteur 51 ¥ al'angle o

Répéter indéfiniment
sibouton A ¥ est ¥ appuyé alors

[Maqueen] positionner le servomoteur 51 ¥ a l'angle o

sibouton B ¥ est ¥ appuyé alors

[Maqueen] positionner le servomoteur 51 ¥ i l'angle m

from microbit import ¥

i2c.write(@x10, bytearray([0x14, 81))

if button_a.is_pressed():
12c.write(@x10, bytearray([0x14, 8]))

1

2

3

4

5 while True:
6

i

8 if button_b.is_pressed():
9

i2c.write(0x10, bytearray([@x14, 18081))

Mission 2-2 Piloter les moteurs

I est enfin temps de faire déplacer notre petit robot. Pour
linstant nous allons nous contenter de mouvements simples
- avancer/tourner*

'y a plusieurs maniéres de contréler les roues du robot
en fonction des blocs codes choisies qui sont au nombre

de trois :

[Maqueen] contriler le moteur gauche * direction U ¥ vitesse @

[Maqueen] contrbler le moteur droit * direction © * vitesse @

[Magqueen] contriler le robot reculer *  vitesse @

[Magqueen] contrbler le robot avancer >  vitesse @

attendre o seconde(s) *

[Magqueen] amréter le moteur droit *

[Maqueen] amréter le moteur gauche +

[Maqueen] amréter le moteur droit & gauche *



SHouette | cela permet de contréler chaque moteur droit
ou gauche de maniere indépendante, de controler le
sens de rotation et enfin de contréler la vitesse de rotation.

SHouelte 2 : Permet de controler les deux moteurs droit ef
gauche en méme temps pour leur sens de rotation et leur
vitesse de rotfation.

Souelte 3¢ Permet darréter les moteurs de maniere
indépendante ou les deux en méme temps.

- Mission 2-2 a

Pour notre premier programme nous allons nous contenter
de faire avancer le robot en marche avant pendant 1
seconde.

Pour cela nous allons avoir besoin de blocs qui se trouvent
dans :

@ Robots = Entrées/Sorties

Voici dans l'ordre lalgorigramme puis le code de
programmation par bloc puis enfin le code Python.

[Maqueen] contréler le robot avancer * vitesse @

attendre o seconde(s) *

[Maqueen] arréter le moteur droit & gauche +

23 .

Avancer vitesse 255 Arréter moteurs

Fin

from microbit import *

import time

12c.write(@x10, bytearray([0x00,
i2c.write(@x10, bytearray([8x02,
time.sleep(1)

12c.write(@x10, bytearray([0x00,
i2c.write(@x10, bytearray([8x02,

0x0, 2551))
0x0, 2551))

8, 81))
8, e1))

00 = o n B R

« Mission 2-2 b

Un robot qui avance tout droit c'est bien mais c'est
dangereux il va nous falloir lui apprendre & tourner pour
cela nous allons utiliser le contréle indépendant de chaque
moteur.

Deux choix soffrent & nous pour tourner la méthode
char d'assaut ou la méthode voiture. Le char d'assaut fait
tourner ses roues en sens opposé de chaque cété ce qui
lui permet de fourner sur place. La voiture avec le systeme
de différentiel a généralement une roue qui tourne plus
vite que l'autre ce qui permet de tourner.
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Chaque technique a ses avantages et ses inconvénients
en fonction de son utilisation. La technique avec sens
opposé permet de fourner plus vite mais au détriment
de la vitesse globale de déplacement. Ef bien sor ['autre
méthode c'est l'inverse.

Dans notre cas nous allons nous déplacer dans un milieu
hostile Mars donc la prudence et la manoeuvrabilité est
plus imporfante donc nous allons commencer par utiliser la
méthode char d'assaut avec un virage & QO".

Pour cela nous allons avoir besoin de blocs qui se frouvent
dans :

I i@ Robots I = Entrées/Sorties

Voici dans l'ordre lalgorigramme puis le code de
programmation par bloc puis enfin le code Python.

moteur droit sens 1
vitesse 100

moteur gauche sens
2 vitesse 100

Arréter moteurs

[Maqueen] contriler le moteur droit * direction U * vitesse @

[Maqueen] contriler le moteur gauche * direction O * vitesse m

attendre @ milliseconde(s) *

[Maqueen] arréter le moteur droit & gauche ¥

from micrebit import *

import time

12c.write(@x10, bytearray([Ox00, Ox1, 100]1))
time. sleep_ms(508)
i2c. write(@x18, bytearray([0x88, @, 81))

1
2
3
4 i2c.write(@x10, bytearray([@x82, 8x8, 10871))
5
6
7
8 12c.write(@x18, bytearray([0x82, @, 81))

le programme ne sera pas parfait, i| faudra ajuster le
temps afin d'obtenir un angle de Q0" Vous pouvez le
faire par essailerreur ou alors utiiser un tableau de
proportionnalité. Ne pas hésiter & réduire la vitesse afin
de mieux contréler la direction.

Nous contrélons maintenant parfaitement notre robot et
pouvons nous déplacer oU nous voulons,

- Mission 2-2 ¢

Nous savons avancer/reculer en ligne droite. Tourner &
Q0" Montrer votre maitrise en effectuant un carré.

Pour cela nous allons avoir besoin de blocs qui se trouvent
dans :

I i@ Robots # Entrées/Sorties

I C' Boucles



Attention l'algorigramme devient plus compliqué en
écriture & cause de la boucle qui va compter combien
on de fois on a fait une série d'action, on va donc y voir
apparaitre une variable $compteur. [Maqueen] contrler le robot avancer + vitesse ()

e [Maqueen] arréter le moteur droit 8 gauche ¥

[Maqueen] contriler le moteur droit * direction © ¥ vitesse @

Metire Scompteur = 0

[Maqueen] contriler le moteur gauche * direction 0 * vitesse @

4 attendre @ milliseconde(s) ~
compteu [Maqueen] arréter le moteur droit 8 gauche *
=47 -
Mon
1 from microbit import *
< Oui] 2 import time
3
¥ 4 for count in range(4):
ron 5  12c.write(®x10, bytearray([0x80, 8x8, 501))
6 12c.write(@x10, bytearray([0x02, @x0, 50]1))
Avancer vitesse 255 Arréter moteurs ! tine.sleep_ns(1060)
8  12c.write(®x18, bytearray([0x00, 8, 0]))
9  12c.write(@x10, bytearray([0x62, 0, 01))
10 12c_write(®x1@, bytearray([0x02, 8x8, 501))

11 12c.write(0x10, bytearray([0x00, Ox1, 501))
;ﬁg‘?rf:? Oui 12 time.sleep_ms(458)

13 12c.write(®x1@, bytearray([@x@0, 8, 0]))

14  12c.write(@x10, bytearray([@0xE2, 0, 01))

Non
maoteur droit sens 1 &
Vitesse 100 Arréter moteurs
moteur gauche sens Ajouter 1 &
2 vitesse 100 Scompteur
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MiSSion o 3 O & l'appréciation de l'encadrant
Tester le détecteur d’'obstacle

« Mission 3-1: Découverte du capteur a
ultrason

ASM, on a un probléme ! L'un des robots semble
bloqué.

Ca doit sGrement étre un probléme de détecteur
d'obstacles. A mon avis, il est coincé contre un
rocher.

ROCK

Bien recu Arés I. Voici le protocole d'utilisation du
capteur a Ultrason et du capteur TOF

le capteur & ultrason est un capteur qui permet de
détecter un obstacle devant lui et méme de déterminer
une distance.

Impulsion
sonore
Emetteur

\\\\\\ | Surface
_ réfléchissant
________ le son

'y a dun cété un émetteur qui envoie une impulsion
sonore. Lorsque l'impulsion percute un obstacle, celui-
ci renvoie cette méme impulsion. Dés lors un calculateur
“‘compte” combien de temps limpulsion sonore a mis de
temps pour faire l'aller et le retour. Connaissant la vitesse
de déplacement du son dans l'air on peut en déduire la

distance (V=d/t).

Pour cette mission nous allons afficher la distance d'un objet
& chaque fois que l'on appuiera sur le bouton A ef nous
effacerons I'écran & chaque fois que l'on appuiera sur B.

Pour cela nous allons avoir besoin de blocs qui se trouvent

dans :
I ‘& Robots I = Entrées/Sorties
I | 3 Boucles I # Affichage

lci le programme Python devient plus compliqué car le
début du programme est une fonction (un ensemble
dinstruction que l'on peut rappeler plus tard , une sorte
de sous-programme) qui sert & faire le calcul de la distance
on y repere le chiffre 343 qui est la distance en m/s de
la vitesse des ultrason le temps divisé par deux car il y @
I'aller et le retour et le multiplie par 100 pour remettre le
fout en cm.

Répéter indéfiniment
sibouton A * est ¥ appuyéalors

afficher [Maqueen] distance (cm) *

sibouton B+ est * appuyéalors

effacer I'écran




1 from microbit import *

2 from machine import time_pulse_us
3 import utime

4

5 def getUltrasonicData(trig, echo, data='distance', timeout_us=30080):
6  trig.write_digital(®)

7 utime.sleep_us(2)

8 trig.write digital(l)

9 utime.sleep_us(18)

18  trig.write_digital(@)

11  echo.read_digital()

12 duration = time_pulse_us(echo, 1, timeout_us)/le6 # t echo in seconds

13  if data == 'distance':

14 #sound speed, round-trip/2, get in cm

15 return 343 * duration/2 * 100

16 elif data == "duration’:

17 return duration

18 else:

18 raise ValueError("Data option '" + data + "' is not valid")
20

21 while True:

22  while not getUltrasenicData(pinl, pin2, 'distance’) < 30:
23 12c.write(®x10, bytearray([@x00, @x0, 5071))

24 12c.write(@x10, bytearray([0x02, Ox8, 587))

25  12c.write(@x10, bytearray([0x80, @, 0]))

26 i2c.write(®x1@, bytearray([@x82, @, 0]))

Répéter indéfiniment

répéter jusqu'a ¥ [Maqueen] distance (cm) * o @

[Maqueen] contrdler le robot avancer ¥ vitesse o

[Maqueen] arréter le moteur droit & gauche ¥~

Si vous mesurez la distance obtenue apres déplacement
du robot, il se peut quiil y ait une légere différence. Cela
est d0 & deux paramétres

Lla premiére du a une erreur humaine, on oublie quil ne
faut pas mesurer aux roues ou & I'avant du robot mais & la
base du capteur & ultrasons qui est celui qui fait la mesure.

27 .

La deuxieme du & l'inertie du robot et & la vitesse de calcul
du robot. le robot ne peut pas sarréter instantanément
et plus la vitesse est grande plus I'erreur du au freinage
est grande. De méme, le temps de calcul de la carte qui
la plupart du temps est négligeable peut engendrer un
léger écart de quelques mm si la vitesse est grande.
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» Mission 3-3 : capteurs de distance et
moteurs

Nous allons tout de suite exploiter ce capteur & ultrasons
avec le déplacement du robot. Celui-ci devra se déplacer
jusqu'ar ce que la distance entre le robot et un mur soit la
bonne distance par exemple 30 cm.

Pour cela nous allons avoir besoin de blocs qui se trouvent
dans -

I @ Robots I ¥ Logique

I C' Boucles

Nous allons utiliser dans cette mission les comparateurs
logiques, ceci permettant de vérifier si une information
est vraie ou fausse. Une fois cefte vérification faite, cela
permet d'enclencher telle ou telle action. Dans notre cas,
la question sera : Est ce que la distance entre mon robot
et le mur est inférieure & 20 cm ?

Avancer vitesse 20% Arréter moteurs

Répéter indéfiniment

répéter jusqu'a v [Alphabot - Capteur i ultrasons] distance (cm) < ¥ 9

[Alphabot] contrdler le robot avancer * vitesse o (%)

[Alphabot] arréter le moteur droit & gauche ¥

import machine
from stm32_ssd1306 import S5D1306, 5501306 _I2C
from stm32_alphabot_vw2 import AlphaBot_v2

alphabot = AlphaBot_w2()

oled. fill(@)

1
2
3
4
5 oled = S5D1386_I2C(128, 64, machine.I2C(1))
6
7
8
9 oled.show()

11 while True:

12 while not alphabot.readUltrasonicDistance() < 20:
13 alphabot.moveForward(20)

14  alphabot.stop()

Si vous mesurez la distance obtenue apres déplacement
du robot, il se peut quil y ait une légere différence. Cela
est d0 & deux parameétres :

* le premier parameétre est d0 & une erreur humaine, on
oublie qu'il ne faut pas mesurer au niveau des roues mais
plutdt au niveau du capteur de distance qui réalise la

mesure.
* Le deuxieme parametre est do & l'inertie du robot et & la
vitesse de calcul du robot. Le robot ne peut pas s'arréter
instantanément et plus la vitesse est grande plus |'erreur
due au freinage est grande. De méme, le temps de calcul
de la carte qui la plupart du temps est négligeable peut
engendrer un léger écart de quelques mm si la vitesse est
grande.



MiSSion ¢ 4 O & [appréciation de I'encadrant
Communication entre carte

ASM, ici Arés I. Nous confirmons le probléme: le robot
bloqué est trop proche d'un obstacle.

On pourrait peut-étre mettre nos combinaisons pour
aller le décoincer ?

Hors de question Chloé ! C’est trop dangereux pour
vous, vous allez utiliser une télécommande pour robot
pour le dégager. Voici une procédure pour apprendre a
communiquer avec les robots.

Ceci est une pefite mission afin de comprendre le
principe de fonctionnement de transmissions d'une carte
programmable & une autre.

Pour commencer il faut comprendre que l'on va avoir 2
cartes programmables & programmer en méme temps
une émettrice et une réceptrice. Il ne faut pas perdre de
vue que la communication seffectue dans les deux sens

donc la carte sera & four de réle réceptrice et émettrice.

Pour ce premier petit programme nous allons juste envoyer
d'une carte & I'autre un nombre et I'afficher. Bien str pour
envoyer ce nombre il faudra appuyer sur le bouton A

Pour cela nous allons avoir besoin de blocs qui se trouvent
dans -

I 5 Affichage I C' Boucles

I © Communication

Mission 4-1 émetteur

@

Bouton A ? ui—

Envoyer le nombre 5

Répéter indéfiniment

sibouton A ¥ est ¥ appuyé alors

1 from microbit import *

2 import radio
3
4 def radio_sendNumber(data, type='number'):

5 if type == "number’:

6 if data = int(data):

T radio_send("&&&float:" + str(data) + "8&&")
8 else:

9 radio_send("&&&int:" + str(data) + "&&&")

18 elif type == 'boolean':

11 radio_send("&8&&bool:" + str(int(data)) + "&&&")
12 else:

13 raise ValueError("Unable to send number: '" + str(data) + "'
14

15 radio.on()

16

17 while True:
18 if button_a.is_pressed():
19 radio_sendNumber(5, type='number"')

)

29 .
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Mission 4-1 récepteur

|Afficher $SnumberData

Répéter indéfiniment

[Radio] si un nombre est requ dans numberData * alors

1 from microbit import *

2 import radio
3

4 def radio_sendMNumber(data, type='number’):

5 if type == "number':

6 if data » int(data):

7 radio.send("&&&fLloat:" + str(data) + "&&&")

8 else:

] radio.send("&&&int:" + str(data) + "&&&")

18 elif type == 'boolean’:

11 radio.send("&&8&bool:" + str(int(data)) + "&&&")

12 else:

13 raise ValueError("Unable to send number: '" + str{data) + "'")

15 radio_on()

17 while True:
18  if button_a.is_pressed():
19 radio_sendMumber (5, type='number')

Crace & cetfte fonction de communication nous pouvons
faire de nombreuses actions.

I faut bien comprendre que le transfert dinformation est
bi directionnelle et que cela fonctionne dans les deux sens.
Les cartes peuvent se “parler’. | est possible de transférer
bien plus que des nombres. On peut envoyer des chaines
de caracteres comme des mots par exemple ou des codes.
De plus, il est possible d'avoir des communications privées
entre certaines cartes. || suffit pour cela de configurer
les canaux dans lesquels les cartes vont communiquer.
Par exemple, on peut décider quune salle de classe
communique sur le canal 1 et une autre salle de classe sur
le canal 2.

On peut imaginer comme petite mission de faire compter
les cartes de 1T en 1 chacune leur four. Ne pas oublier
de mettre une pause entre chaque communication car
les machines parlent trop vite pour nous sinon. Pour que
le programme soit plus simple cette fois le programme
démarrera dés l'activation de la carte aprés une pause
de 5 secondes.

Le code émetteur est & gauche et le récepteur & droite.



Mission 4-2 émetteur

Msatire SnumberData
20

Pause 53

Envoyer
SnumberData

|afficher EnumberData

peuse 1s

Ajouter 13
SnumberDiata

Envoyer
SnumberDiats

attendre o seconde(s) ¥

[Radio] envoyer le nombre <‘IIIIIIIIIIII"

Répéter indéfiniment

1
2
3
4
5
6
7
8
9

18

11

12

13

14

15

16

17

18

19

28

21

22

23

24

25

26

27

28

29

38

31

12

33

34

kL3

36

a7

38

39

48

a1

42

[Radio] si un nombre est requ dans numberData * alors

[Radio] envoyer le nombre

from microbit import *

import time
impert radio
def radioc_sendMumber(data, tvpe="number'):
if type == "number':
if data = int(data)
radio.send("&&&float-" + str(data) + "&E&"
else:
radio.send("&&&int:" + str(data) + "&&&")
elif type == 'boolean':

radio.send("&&&bool:" + str{int(data)) + "&&
else:

raise ValueError("Unable to send number -

def radio_receiveData():
data = radio.receive()
if data:
if data.find('&&&int:') != -1:
return int(data[7:-31)
elif data.find('&&&float:') I= -1:
return float(data[9:-3])
elif data.find('&&&bool:"') Il= -1:
return bool(data[8:-31)
else:
return data
else:
return None

radio.on()

numberData = @
time.sleep(5)
radio_sendNumber (numberData, type="number'})

while True:
numberData = radio_receivebatal)
if numberData is not None:
display.show(numberData)
time.sleep(1)
numberData = numberData + 1
radio_sendNumber (numberData, tvpe='number')

)

&™)

+ stridata) + "'")

31.



- 32

Mission 4-2 récepteur

\4ificher SnumberDiata

pause 1s

Aouter 13
FnumberData

E

rvayer
SnumberData

Répéter indéfiniment

1
2
3
4

5
]
7
8
a

10
1
12
13
14
15
16
17
18

38

[Radio] si un nombre est requ dans numberData * alors

afficher

from microbit import *
import radio
import time

def radio_receiveData():
data = radio.receive()
if data:
if data_find('&&&int:') 1= -1:
return int({data[7:-3])
elif data.find("&&&float:’') != -1:
return float(data[9:-3])
elif data.find("&&&bool:") I= -1:
return bool(data[8:-31)
else:
return data
else:
return None

def radio_sendNumber{data, tvpe='number'}:
if type == 'number':
if data = int(data):
radio.send("&&&float:-" + str(data) + "&&&")
else:
radio.send("&&&int:" + str(data) + "&&&")
elif type == 'boolean':
radio.send("&&&bool:" + str(int(data)) + "&&&")
else:
raise ValueError({"Unable to send number: '" + str(data) + "'")

radio.on()

while True:
numberData = radio_receiveData()
if numberData is not None:
display.show(numberData)
time_sleep(1)
numberData = numberData + 1
radio_sendNumber{numberData, tvpe='number')



o [ ]
M ISSION 5 O & [appréciation de I'encadrant

Pilotage temps réel

ASM Nous avons réussi a communiquer avec le
robot mais nous avons un doute sur la procédure
pour le faire bouger.

On pourrait peut-étre utiliser le robot du hangar
pour établir la liaison !

ROCK

Pas d'inquiétude! On vous envoie une procédure. Et

pas de souci pour le robot du Hangar.

Afin de piloter le petit robot nous avons deux possibilités
soit 2 cartes micro bit soit la télécommande infra rouge
fourni dans le kit.

Le principe reste le méme dans les deux cas, le robot recoit
une information et réagit en fonction de l'information qu'i
recoit.

- Mission 5-1: Cas de la télécommande

Dans une premiere mission nous allons faire afficher sur
la carte une fléche vers le haut quand on appuie sur
le bouton haut puis une fleche vers la droite quand on
appuie sur le bouton droit etc . pour foutes les directions
et enfin un stop quand on appuie sur le bouton stop .

33.
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- Mission 5-2 : Cas d’'une deuxiéme carte microbit

La carte micro-bit ne possédant que deux boutons, nous allons utiliser un capteur. Dans notre cas |'accélérometre. Celui-
ci peut décomposer les mouvements en deux composantes essentielles : le tangage et le roulis.

Nous allons programmer pour que le robot avance si le tangage positif est supérieur & 30", que le robot recule si il est
inférieur & -30°. De plus nous allons utiliser le roulis pour les virages & droite et & gauche avec la méme valeur de 30",

'™
| pitch
\/Tangage

: Roulis _—
Pitcn Gravité

Tangage

" Rol
Roulis

Dans un premier temps la carte émettrice enverra une des cing valeurs possibles pour chacune des positions pos-
sibles, la carte émettrice affichera les fleches ou la croix puis dans un deuxiéme temps nous rajouterons le mouve-
ment.



Mission 5-2 émetteur

roulis
=-30°7
&

Envoyer le nombre 1

Envoyer le nombre 2

Envoyer le nombre 3

Envoyer le nombre 4

Envoyer e nombre 5

1
2
3
4

0 o@ - @ w

14
15
16
17
18
19
28
21
22
23
24
25
26
27
28

35.

Répéter indéfiniment
rotation (°) tangage <> @

[Radio] envoyer le nombre o

sinon si rotation (°) tangage ¥ 4 m
[Radio] envoyer le nombre o

sinon si tation (°) roulis *
[Radio] envoyer le nombre o

sinon si tation (°) roulis ¥

[Radio] envoyer le nombre o

[Radio] envoyer le nombre o

®

from microbit import *
import math
import radio

def radic_sendMumber(data, tvpe='number’):
if type == 'number':
if data = int(data):
radio_send("8&&&float-" + str(data) + "&B&")

else:
radio.send({"&&&int:" + str(data) + "B&&")
elif type == 'boolean':
radio.send("&&&bool:" + strint(data)) + "&&8")
else:
raise ValueError( 'Unable to send number: '" + str{data) + "'")
radio.on()
while True:

1f math.atan2(accelerometer.get_v(), -accelerometer.get_z()) * 180.6/math.pi =« -38:
radio_sendMumber(1, type='number'})

elif math_atan2(accelerometer.get_v(), -accelerometer_get_z()) * 180.0/math.pi = 36:
radio_sendMumber(2, type='number')

2lif math.atan2(accelerometer._get_x(), math.sgrt(accelerometer.get_vy()**2 + accelerometer.get_z()**2)) * 180.@8/math.pi = -30:
radio_sendMumber(3, type='number'})

elif math_atan2(accelerometer _get_x(), math_sgrt{accelerometer_ get_v()**2 + accelerometer get_z()**2)) * 180 _8/math_pi = 30-
radio_sendMumber(4, type='number')

else:
radio_sendMumber(5, type='number'})
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Mission 5-2 récepteur 1 from microbit import *
2 import radie
3
4 def radio_receiveData():
5 data = radic.receive()
6 if data:
T if data.find('&&&int-") I= -1:
: return int{data[7:-31)
9 elif data.find('&&&float:') != -1:

Reception

essage 5 18 return float(data[9:-3])

11 elif data.find('&&&bool:") 1= -1:
12 return bool(data[B:-31)
13 else:

Afficher flzche haut —— 14 return data
15 else:
16 return None
17
18 radio.on{)

Afficher fléche bas —— 19
28 while True:

21  numberData = radio_receiveData( )|

+22  if numberData is not Mo

.23 if numberbata ==
Afficher flzche droite —— 24 led_image = Image( ' 86980:89998:98309-00900-00988° )
25 display.show(led_image)

26 numberData = radio_receiveData()
27  if numberData is not Mone:

28 if numberData ==
Afficher fleche 29 led_image = Image( ' @0980-00%06:38509:09990 08
gauche 38 display.show(led_image)

31  numberData = radio_receiveData()

32 if numberData is not No

33 if numberData ==
34 led_image = Image( ' ©@0280:00800:32992:00890 0830
nuﬂb;r?Data Afficher croe —— 35 display.show(led_image)
36 numberData = radio_receiveData()
2

37 if numberData is not Mo

38 if numberData ==
39 led_image = Image( G0980:09008:99999:00800:
46 display.show(led_image)

41  numberData = radio_receiveDatal)
42 if numberData is not Hone:

43 if numberData == 3:

44 display.show{ Image.NO)



[Radio] si un nombre est requ dans numberData ¥  alors

. D -0 -
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Maintenant on va faire une légére modif du programme pour tester avec le robot I& ou il y avait I'affichage de
fleche ou de croix on va rajouter le déplacement du robot.

Mission 5-2 moteur recepteur

Afficher fidche haut Avancer vitesse 50 [—
Afficher flzche bas Reculer vitesse 50 ——
st tona o [ —| e dotore || g e
Afficher fleche | |Moteur droit sens anti| | Moteur gauche sens | |
=47 gauche horaire vitesse 30 horaire vitesse 30
o]

Arreter les deux
moteurs

Afficher croix

numberData
=57
¥




1
2
3
4
5
]
7
8
9
18
11
12
13
14
15
16
17
18
19
28
21
22
23
24
25
26
27
28

Répéter indéfiniment
rotation (") tangage ¥ < v @
[Radio] envoyer le nombre o
sinon si rotation (°) tangage ¥ > v @
[Radio] envoyer le nombre o

sinon si rotation (*) roulis ¥

[Radio] envoyer le nombre o

sinon si rotation (*) roulis ¥

[Radio] envoyer le nombre o

sinon

[Radio] envoyer le nombre o
from microbit import *
import math @

import radio

def radio_sendNumber(¢data, tvpe="number'):
if type == "number':
if data = int(data):
radio.send("&&&float:" + str(data) + "&&&")
else:
radio.send("&&&int:" + str(data) + "&&&")
elif type == 'boolean':
radio.send("&&&bool:" + str(intc¢data)) + "&8&")
else:

raise ValueError({"Unable to send number: '" + str(data) + "'")
radio.on()

while True:

if math.atan2({accelerometer.get_v(), -accelerometer.get_z()) * 180.9/math.pi = -30:
radio_sendNumber(1, type='number')

elif math.atan2(accelerometer.get_v(), -accelerometer.get_z()) * 180.0/math_pi = 30:
radio_sendNumber(¢2, tvpe='number')

elif math.atan2(accelerometer get_x(), math.sgrt{accelerometer_get_v()**2 + accelerometer get_z()**2)) * 180.0/math_pi = -38:
radio_sendNumber(3, type='number')

elif math.atan2(accelerometer.get_x(), math.sgrt{accelerometer.get_v()**2 + accelerometer.get_z()**2)) * 180.0/math_pi = 30:
radio_sendNumber(4, type='number')

else:
radio_sendNumber(¢5, type='number')

39.
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Mission 5-2 moteur récepteur

Reception
essage 7,

Afficher fldche haut

Afficher fleche bas

Avancer vitesse 50—

Reculer vitesse 50 ——

Aflicher fiéche droite

Moteur droit sens
horaire vitesse 30

Moteur gauche sens
lanti horaire vitesse 30|

Afficher flzche
gauche

horaire vitesse 30

Moteur droit sens anti

Moteur gauche sens
horaire vitesse 30

Afficher croix

numberData
=52
i

Arreter les deux
moteurs

1
2
3

Womm = ot g

18
1
12
13
14
15
16
7
18

from microbit import *
import radie

def radio_receiveData():
data = radio.receive()
17 data:
if data.find('88&int:") != -1:
return int({data[7:-3])
elif data.find( &&&FL "y 1= -1:
return float(data[9:-31)
elif data.find('&&&bool:") I= -1:
return bool({data[8:-31)
else:

return data
else:
return None

radio.on()

while True:
numberData = radio_receiveData()
if numberData is not Mone:
if numberbata ==

led_image = Image( ©0980:05390:

display.show(led_image)
numberData = radio_receiveData()

if numberData is not Mo

if numberData ==
led_image = Image(’ G6980:00906:90969:09996:0E906 )
display.show(led_image)
numberData = radio_receiveData()

if numberData is not
if numberData == 3:

led_image = Image( 90280:

display.show(led_image)
numberData = radio_receiveData()

if numberData is not

if numberData ==
led_image = Image( ©6980:09008:99999:00000:00980" )
display.show(led_image)
numberData = radio_receiveDatal)

if numberData is not

if numberData == 5:
display.show({Imags.NO)
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[Wacdic] u v nombre et requ dese. sombsriDeis * sl

. -0 -

[Maspusan] conietier B msfsur dmit ¥ direchbon B ¥ 'H'.-.-lﬁ

[Macouessn] conbrtler lobot sovemcer ™ v m

[Mugussn] contrtler s mefsur dmoit ¥ diecdon & H'h--l-ﬁ

|Masgusan] controler b moteur  gauches ™ direction & ™ vilesss

AR == ) wem@

wfficher Mcone

|Maspussn] smiter s mofsur  dmot & geucks ™

[Magquean] armibar b mofsur  droit & gauchks ™

i+
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« Mission 5-3 : Test en condition réel
Martienne

rotation () tangage * <. @
Nous savons désormais piloter notre petit robot mais sur
Terre. Malheureusement les conditions de pilotage sur attendre @J) secondets)
Mars ont une légére contrainte. Le pilote ne sera pas juste
& coté pour piloter donc un décalage temporel se crée
entre le moment ou le pilote donne un ordre et ou celui-ci BN htm() togae* | @ alors
est répercuté.

[Radio] envoyer le nombre o

attendre o seconde(s) «

Pour simuler cela nous allons rajouter des F?ehfes — - eo
temporisations au programme avant chaque envoi d'ordre

& la carte du robot. jnonsi  rotation (") roulis ¥

1 from microbit import *
2 import math attendre o seconde(s) *

3 import time
4 import radio

[Radio] envoyer le nombre o

6 de=f radio_sendNumber({data, type='number'}:

7 if type == 'number':

8 if data = int{data):

9 radio.send("&8&&float:" + str(data) + "88&8")

sinon si rotation (*) roulis *

10 else: attendre o seconde(s) *
11 radio.send("&8&&int:" + stridata) + "&48&")

12  elif type == "boolean’: H i ] le bre o
13 radio.send("&&8bool:" + str(int(data)) + "S&&")

14 else:

15 raise ValueError("Unable to send number: '™ + str(data) + "'") sinon

15

17 radio.on() attendre o seconde(s) *
18

19 while True:

28 if math.atanZ{accelerometer.get_y(), -accelerometer.get_z()) * 180.0/math_pi = -38: [MD] wle nombre o
21 time.sleep(3)

22 radio_sendNumber{l, type='number’) @

23 elif math.atan2{accelerometer.get_y(), -sccelerometer.get_z()) * 1BB.8/math.pi = 38:
24 time.sleep(3)

25 radio_sendNumber(2, type='number’)

26  elif math.atan2{accelerometer.get_x(), math.sgrt({accelerometer.get_y()**2 + accelerometer.get_z()**2)) * 180.0/math_pi =« -38:
27 time.sleep(3)

28 radio_sendNumber (3, type='number')

29 elif math.atan2{accelerometer.get_x(), math.sgrt({accelerometer.get_y()**2 + accelerometer.get_z()**2)) * 180.0/math.pi = 30:
38 time.sleep(3)

31 radio_sendNumber({4, type='number’)
32 else:
33 time.sleep(3)

34 radio_sendNumber(3, type='number’)
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Suite & cette simulation en mode décalage temporel une
solution est toute trouvée |'autonomie du robot seul face
au element.

On lui donne un ordre et il va se débrouiller seul face &
l'ordre global. Par exemp

e, dlez & 100 meétres au nord
et il devra gréce & sa programmation relier le point de
rendez vous qui se situe 100 métres au nord.
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MiSSion e 6 O & lappréciation de I'encadrant
Déplacement en mode case

ASM ! C’est n'importe quoi votre procédure, cela
réagit trop tard !

Mais non c'est toi qui n'est pas assez soigneux.

C’est pas des rochers a défoncer c’est tout.

Pas d'inquiétude! On vous envoie une nouvelle
procédure afin de vous faciliter la vie.

« Mission 6-1: Déplacement en mode
case

Pour cefte mission nous allons commencer & programmer
en mode case le robot fera de petit déplacement comme
s il éfait sur un échiquier ou un plateau de dames. Cela
permettra de simplifier la programmation pour débuter et
nous permettra de dire au robot par exemple de faire un
déplacement de 3 cases en avant et de 2 sur la droite.

Pour commencer nous allons exploiter les missions
précédentes avec le déplacement & Q0" qui conviendra
parfaitement pour un déplacement sur case et ensuite
nous mesurerons combien de temps en déplacement tout
droit il faut pour avancer d'une case.

Nous allons fixer la taille de la case & 10 cm cela permet
de faire un quadrilage de 4 cases par 3 cases sur une

feuile A3

Lle code de mission que nous allons utiiser est celui de la

2-2aetdela 2-2b.

Nous allons éviter de fout recoder ce n'est pas pertinent
en informatique nous allons donc utiliser le code déja fait
et l'améliorer. Nous allons utiliser pour cela les fonctions.

I i@ Robots I + Entrées/Sorties

I C Boucles I f« Fonctions

Pour ce faire nous allons déja crée trois fonction une
pour avancer ef une pour fourner & droite ef une pour la
gauche.

I n'y a pas de changement par rapport au mission 2-2
sauf qu’ au lieu de mettre les étiquettes dans la boucle
‘Répéter indéfiniment” ou “Au démarrage” nous allons y
mettre dans un bloc fonction auguel nous donnerons un
nom reconnaissable afin de ne pas se perdre dans le



Rotation &

Avancer 1 case Rotation & droite gauche
Temps = 5
Temps = _ 500 ms ? Quim
emps =15 Oui 500 ms 2 our ;
Mon Mon

moteur droit sens 2

Arréter moteurs vitesse 50 Aréter moteurs

moteur droit sens 1
Avancer vitesse 50 Arréter moteurs vitesse 50

mateur gauche sens
1 vitesse 50

moteur gauche sens
2 vitesse 50

] -

Fin

Fin

- ®

[Maqueen] contriler le moteur droit * direction U ¥ vitesse @

[Magqueen] contréler le robot avancer ¥ vitesse @
[Maqueen] contréler le moteur gauche * direction <3 ¥ vitesse @

attendre o seconde(s) ¥

[Maqueen] arréter le moteur droit & gauche ~
[Maqueen] arréter le moteur droit & gauche ¥

[Maqueen] contréler le moteur droit ¥ direction <9 ¥ vitesse @

[Maqueen] contrbler le moteur gauche ¥ direction ©» ¥ vitesse @

attendre @ milliseconde(s) *

[Maqueen] arréter le moteur droit & gauche ¥
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1 from microbit import *

2 import time

3

4 def Rotation_ C3 _AQ droite():

5 iZc_write(@x18, bytearray([0x02, 8x0, 507))
6  i2c.write(@x1@, bytearray([0x00, 0x1, 507))
T time.sleep_ms(S@@ﬂ

8 12c.write(@x1@, bytearray([0x08, 8, @1))

9 i2c.write(@x1@, bytearray([0x02, 8, @1))

10

11 def Avancer_1 case():

12 12c.write(®x18, bytearray([0x80, 8x0, 58]1))
13 i2c.write(®x18, bytearray([0x82, @x0, 58]1))
14 time.sleep(l)

15  i2c.write(®x10, bytearray([0x08, 8, 8]))

16  i2c.write(@x10, bytearray([0x02, 8, 8]))

17

18 def Rotation__C3_A®_gauche():

19 12c.write(®x18@, bytearray([0x02, @x1, 58]1))
20 i2c.write(@x10, bytearray{[0x08, 8x8, 5071))
21 time._sleep ms(500)

22 i2c.write(@x10, bytearray([@x00, @, 08]1))

23 12c.write(®x10, bytearray([0x82, 8, 8]))

Maintenant que nous avons nos fonctions pour programmer
cela devient plus simple il suffit juste d'appeler la fonction
dans le programme principal pour que celle ci s'exécute
en entier .

Voici le reste du code & ajouter au précédent qui va avec
pour par exemple avancer d'une case et ensuite tourner
sur la droite et avancer de nouveau d'une case.

Avancer_1 case()
Rotation__C3_AB droite()

Avancer 1 case()

Avancer 1 case

Avancer 1 case

Au démarrage

Avancer 1 case
Rotation & droite

Rotation a droite

Avancer 1 case

Fin

Comme on peut le constater cela simplifie grandement le
programme, plus besoin de faire des lignes ef des lignes
de code avec le principe des fonctions.

« Mission 6-2 : Détection obstacle avant
déplacement

Dans cette mission nous allons rajouter les éléments de la
mission 3 en effet se déplacer sans regarder ou l'on va.
Au bout d'un moment cela risque de poser des problémes.
dans la vie de tous les jours et pour les humains. Les yeux
sont les organes principaux de détection dobstacle. En
effet, notre vue en 3 dimensions nous permet de repérer
les obstacles et d'évaluer leur distance. Dans notre cas, ce
sera le capteur ultrason qui jouera ce réle.

L'objectif de cefte mission sera de se déplacer sur le
damier mais en vérifiant avant chaque déplacement si la
case ou l'on doit se déplacer est libre. Ef si ce n'est pas le
cas ne pas avancer sur la case encombrée et afficher une
croix sur la carte.



Pour cela nous allons uniquement modifier la fonction

avancer pour que celle-ci détecte les obstacles. Avancer 1 case

FPour cela nous allons avoir besoin de blocs qui se trouvent

dans :
I & Robots I = Entrées/Sorties
I C' Boucles I ¥ Fonctions

. o 4 Oui
I P Logique I i Affichage
Je ne montre que les changement dans la fonction T
Avancer 1 case. ) ‘

Avancer vitesse 50 Arréter moteurs

= o

[Maqueen] distance (cm) ¥ > v 0

[Maqueen] contréler le robot avancer ¥ vitesse @
HiiSEEORAEE) = 29 def Avancer_1 case():

30 if getUltrasonicData(pinl, pin2, 'distance') > 18:
31 12c.write(0x18, bytearray([0x00, 0x0, 5071))

32 12c.write(@x18, bytearray([0x82, 0x0, 507))

33 time.sleep ms(900)

[Maqueen] arréter le moteur droit & gauche ¥

afficher I'icone 34 12c.write(@8x18, bytearray([0x88, 0, 08]))
35 12c.write(@x1@, bytearray([@x82, 8, 0]))
[Maqueen] arréter le moteur droit & gauche * 36 else:l
@ 37 display_show(Image NO)
38 12c.write(@x1@, bytearray([@0x08, 8, 0]))

39 12c.write(@x18, bytearray([@x82, @, 8]))
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Dans le code python je n'ai pas mis la fonction relative
au capteur ultrason c'est le méme que dans la mission 3.
Nous voil& déja bien avancer notre robot est maintenant
capable de se déplacer seul en évitant les obsfacles ou
plutét en les ignorant c'est déja un bon début.

ASM ! Super la procédure, cela fonctionne
presque bien. Le souci est lorsque I'on rentre dans
les couleurs de la base le capteur s’affole et cela
devient impossible a piloter.

On pourrait pas suivre les lignes au sol.

Bien joué, Chloé c’est I'idée. On vous envoie les
procédures pour régler les problémes.
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Mission « 7
Suiveur de ligne

 Mission 7-1: Suivre une ligne
Le suiveur de ligne intégré au robot Maqueen est composé de 2 capteurs & infrarouge situé sous le chassis du robot.

Le principe de fonctionnement est le suivant : Le suiveur de ligne est composé de 2 capteurs & infrarouge Line-R (pinl4) et
Line-L (pinl3) ayant chacun une LED émettrice infrarouge ef un photo-transistor sensible. La LED émet un signal et le photo-
transistor le détecte. Le noir absorbe le rayonnement infrarouge, le récepteur ne détecte pas le signal émis lorsque le
capteur est au-dessus de la ligne, celui-ci retourne donc O. Dans le cas contraire, le signal est réfléchit par le blanc, le

capteur retourne alors 1.

* Cas1: Les 2 capteurs sont
au-dessus de la ligne noire.
- Retourne 0,0

* Cas2: Line-L est au-dessus de
la ligne et Line-R est a I'extérieur.
- Retourne 0,1

* Cas 3: Line-L est a I'extérieur et
Line-R est au-dessus de la ligne. @

- Retourne 1,0

* Cas1: Les 2 capteurs sont
a l'extérieur de la ligne noire.
-> Retourne 1,1

®© ®

_I-l-.-I->

Ici nous pouvons voir le fonctionnement des capteurs et l'information que I'on récupére au niveau de la carte microcontréleur.
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Crace & ces informations, nous allons pouvoir réfléchir & ce que fait chaque moteur en fonction des informations des
capteurs.

Pour faciliter la tache, nous allons utiliser un tableau logique dans lequel | y aura deux colonnes pour les capteurs et
deux colonnes pour les moteurs. Nous utiliserons le code O pour moteur eteint ou couleur blanche et 1 pour moteur actif
et couleur noire.

Capteur gauche Capteur droite Moteur gauche Moteur droite
O/ blanc O/ blanc ? ?
O/ blanc 1/ noir 1/ activer O/ éteint
1/ noir O/ blanc O/ éteint 1/ activer
1/ noir 1/ noir 1/ activer 1/ activer

On se rend compte que dans le premier cas, il n'y a plus de ligne et dans ce cas il faut mettre en place une stratégie
de recherche de ligne. Cela peut étre par exemple « avancer de 5 cm puis tourner en rond jusqu'a détection de ligne
» ou alors simplement

« reculer » car on a été trop vite et perdu la ligne.

Essayons de mettre cela en place.
Pour cela nous aurons besoin des blocs suivantes :

I & Robots I P Logique I C' Boucles

Dans le programme, on voit au départ dans le bloc “Au démarrage” un “arréter le moteur”. C'est une mini initialisation, cela
permet d'étre sor que I'on commence moteur éteint. Dans cette initialisation, on peut rajouter de nombreuses choses pour
éfre sOr de commencer le programme dans de bonnes conditions; par exemple un « effacer I'écran » pour étre sir que rien
nereste sur I'écran. On peut y ajouter une pause pour avoir le temps de bien positionner le robot avant que celui-ci démarre.



Capteur gaughe &
capteur droit 7

pas capteur gaughe ef,
pas capleur droit ? Avancer vitesse 30

pas capteur gaughe et
capteur droit 7

capteur gaughe
et pas capteur droit >

Reculer vitesse 20

moteur droit sens
horaire vitesse 30

Moteur gauche sens
horaire vitesse 10

moteur gauche sens
horaire vitesse 30

moteur droite sesn
horaire vitesse 10

L= = TV, N T I

[ T e
[ T e Y N

from microbit import *

i2c.write(0x18, bytearray([Ox08, @, 01))
12c_write(Bx10, bytearray([0x02, @, @1))

while True:

if pinl3.read_digital({) and pinl4.read _digital():
i2c.write(0@x10, bytearray([0x00, Ox1, 281))
i2c_ write(@x10, bytearray([0x02, Ox1, 287))

if not pinl3.read_digital() and not pinld.read_digital():
i2c.write(@x10, bytearray([0x00, OxO0, 387))
i2c.write(@x10, bytearray([0x02, Ox0, 301))

if not pinl3.read_digital() and pinl4.read_digital():
i2c_write(@x10, bytearray([0x02, 0x0, 387]))
i2c.write(0@x10, bytearray([0x00, Ox0, 181))

if pinl3.read_digital{) and not pinl4.read digital():
i2c.write(@x10, bytearray([0x00, Ox0, 301))
i2c.write(0x10, bytearray([0x02, Ox0, 181))
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[Maqueen] arréter le moteur droit & gauche *

Répéter indéfiniment
[Maqueen] état du capteur de ligne gauche et - [Maqueen] état du capteur de ligne droit ~ alors

[Maqueen] contriler le robot reculer *  vitesse @

®

pas = [Maqueen] état du capteur de ligne gauche ¥ et v pas . [Maqueen] état du capteur de ligne droit ¥

[Maqueen] contréler le robot avancer ¥ vitesse @

@®

pas  [Magueen] état du capteur de ligne gauche + et~ [Maqueen] état du capteur de ligne  droit ~ alors

[Maqueen] contréler le moteur droit * direction U * vitesse @

[Maqueen] contréler le moteur gauche * direction © * vitesse o

®

[Maqueen] état du capteur de ligne gauche * et v pas = [Maqueen] état du capteur de ligne droit +

[Maqueen] contréler le moteur gauche ¥ direction © ¥ vitesse @

[Maqueen] contréler le moteur droit ¥ direction L ¥ vitesse o

®
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« Mission 7-2 : Suivre une ligne et éviter les obstacles

Pour cette mission nous allons imaginer que le robot détecte un objet alors qu'il suit sa ligne. Dans ce cas de figure, i
devra arréter de suivre la ligne. Contourner 'objet puis retrouver la ligne de l'autre cété de |'obstacle.

Dans notre cas, nous limiterons la faille de |'objet génant & 10 cm de diameétre.

Nous allons utiliser le travail précédent de la mission 6-1 ou nous avons utilisé les fonctions. On garde les fonctions
"Avancer 10 cm” et “Tourner & droite” ou & gauche de Q0" On rajoute juste une fonction contournement d'obstacle.
iorerons notre initialisation avec une pause et de la lumiére sous le robot pour éviter les problemes dus &

Et nous amé
I'environnement lumineux.

Essayons de mettre cela en place.
Pour cela nous aurons besoin des étiquettes suivantes :

I & Robots I # Fonctions I ¥ Logique I < Entrées/Sorties I C Boucles

PP Rotation droite [LO)

[Maqueen] contrilerla LED les 4 LED * é. [Maqueen] contrilerle moteur droit ~ direction o ¥ vitsse@

Maqueen] distance {am} * >+ @) alors
[Maqueen] aéter le motewr  droit & gauche + [Maqueen] contriler le moteuwr gauche * direction 3 ¥ \nlsse@

[Maqueen] état du capteur de figne gauche et * ueen] état du capteur delfigne droit *  alors
auendm@ milliseconde(s) * Y S s = = =

[Maqueen] arrétes lemoteur droit & genache = [Magueen] contridler lemotewr droit * direction © ¥ umsg@
[Maqueen] contriller lemotewr gauche ¥ direction & ¥ vilssem

®

si pas  [Magueen] état ducapteur deligne  gauche * et~ pas  [Maqueen] &at ducapteur deligne droit = alors

P20 contournement abstacle U0

[Magueen] améter le moteur droit & gauche *

e (Y ©

comtriller lerobot avancer v vitesse
[Magueen] contréler le robot avancer ¥ vitesse @ L @

®

s pas  [Maqueen] &at ducapteur deligne gauche * et ¥ | [Maqueen] éfat ducapteur deligne droit *  alors
[Maqueen] arréler le moteur  droit & gauche =

[Magqueen] contridler lemotewr droit *  direction B ums_@
[Maqueen] contriler lemotewr gauche > direction & ~ vﬂsse@

s [Moqueen] éfat du capteur defigne gauche ¥ et ¥ pas  [Maqueen] étatdu capteur de ligne droit + alors
PN rotation gauche (O]

[Magqueen] contriler lemotewr gauche ¥ direction & ¥ vﬂsse@
[Maqueen] contriler le moteur droit * direction © ¥ vitesse @

[Maqueen] contriler lemoteur droit * direction © mm@

®

[Magqueen] contréler le moteur gauche » direction o ¥ vitesse @
attendre @ milliseconde(s) ¥
[Maqueen] améter le moteur  droit & gauche =

®
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Mission 7-1

Avancer 10 cm

emps =15

Oui

Rotation & droite

Avancer vitesse 50

Arréter moteurs

Distance =5cm ?

Contournement
obstacle

Temps =
500 ms ?,

Oui]

ofeur droit sens 1
vitesse 50

Arréter moteurs

moteur gauche sens
2 vitesse 50

tapteur gaughe &
capteur droit ?

Reculer vitesse 20

Rotation &
gauche

Temps =
500 ms ?,

Qui]

Contournement
obstacle

Avancer 10 cm

Arreter moteur droite
et gauche

Avancer 10 cm

rotation gauche

Rotation droite

moteur droit sens 2
vitesse 50

Arréter moteurs

moteur gauche sens
1 vitesse 50

I

pas capteur gaughe et

\pas capteur droit 2~

Avancer vitesse 30

pas capteur gaughe et
capteur droit ?

moteur droit sens
horaire vitesse 30

Moteur gauche sens
horaire vitesse 10

capteur gaughe
et pas capteur droit >

moteur gauche sens
horaire vitesse 30

moteur droite sesn
horaire vitesse 10

Avancer 10 cm

Avancer 10 cm

Avancer 10 cm

Avancer 10 cm

Rotation droite

Rotation gauche

Avancer 10 cm




25
26
27
28
29
38

Alors les algorithmes et le programme deviennent plus
conséquent mais on refrouve de nombreuses partie
danciens programme de méme pour les algorithmes fres

de

from microbit import *

import neopixel

import time

from machine import time_pulse_us

import utime
npMag = neopilxel.NeoPixel(pinls, 4)

ef getUltrasonicData(trig, echo, data='distance', timeout_us=38080):
trig.write_digital(e)
utime.sleep_us(2)
trig.write_digital(1l)
utime_sleep_us(16)
trig.write_digital(e)
echo.read_digitali)
duration = time_pulse_us{echo, 1, timeout_us)/le6 # t_echo in seconds
if data = ‘distance’:
#zound speed, round-tripf2, get in cm
return 343 * duration/2 * 10@
elif data = 'duration’:
return duration
else:
raise ValueError("Data option '" + data + "' 1is not valid™)
ef Rotation_droite():
i2c.write(@x1@, bytearray([0x82, @x1, 58]))
12c. write(@x1@, bytearray([@x0@, Ox@, 50]))
time_sleep_ms(858)
12c _write(Bx1@, bytearray([0x08, @, 81))
i2c.write(@x10, bytearray([0x62, &, 81))

peu de changement juste du complément.

aa

32

53

def contournement_obstacle():

12c .write(@x18, bytearray([0x00, @, @]))
12c .write(@x1@, bytearray([0x82, @, @]))
rotation_gauchetd

Avancer_18_cm()

Avancer_18_cm()

Rotation_droite()

Avancer_18_cm()

Avancer_18_cm()

Avancer_18_cm()

Rotation_droite()

Avancer_18_cm()

Avancer_18_cm()

rotation_gauche()

ef Avancer_18_cm():
12c.write(®x18, bytearray([0x08, Ox8, 508]1))
12c.write(®x18, bytearray([0x02, Ox8, 50]1))
time.sleep_ms(308)
12c.write(@x18, bytearray([0x80, @, 8]))
12c.write(@x18, bytearray([0x82, @, 8]))

54 def rotation_gauche():

55
56
57
58
53
68
61
62

12c.write(®x18, bytearray([8x02, Ox@, 508]1))
i2c . write(@x1@, bytearray([Bx88, Gx1, 58]1))
time. sleep_ms(B58)

i2c write(@x18, bytearray([Bx86, @, 81))
i2c write(@x18, bytearray([Bx82, @, 81))

for 1 in range(4):

npMag[i] = (255, 255, 255)

npMag. show()
12c.write(@x10, bytearray([oxe@, @, 8]))
i2c.write(®x18, bytearray([0x02, @, 8]1))
time.sleep(2)

while True:

if getUltrasonicData(pinl, pin2, 'distance') = 5:
if pinil3.read_digital() and pinl4.read_digital():
i2c.write(@x10, bytearray([Ex02, 8x8, 381))
12c.write(®Ox10, bytearray([@x00, Ox8, 167))

if not pinl3.read_digital() and not pinl4._read_digital():

i2c.write(@x10, bytearray([Ex@8, 8x8, 381))
i2c.write(Ox10, bytearray([@x02, Ox8, 361))

if not pinl3.read_digital() and pinl4.read_digital():
i2c.write(@x10, bytearray([Ex02, 8x8, 381))
12c.write(@x10, bytearray([ex0e, 0x8, 181))

if pinil3.read_digital() and not pinl4.read_digital():
12c.write(@x10, bytearray([6x80, Ox8, 3871))
i2c.write(@x10, bytearray([Ex02, 8x8, 181))

else:

contournement_obstacle()

55.
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M ISSION 8 O & [appréciation de I'encadrant

Déplacer un objet

Chloé,Rock!llesttempsderamenerleséchantillons
et les robots a la base. La procédure suit. Mais ne
vous inquiétez pas vous connaissez déja tout .

Bien regu'!

Nous allons démonter le capteur & ultrason et le remplacer
par la pince afin de saisir un objet.

A Attention : Pour le montage de la pince je
conseile de positionner, avec un programme le servo, en
position 180" puis de fixer la pince en position fermée.
Cela permet un débattement utilisable de 120" & 180°
dans les programmes.

L'objectifde cettemissionserad attraperetderelacherapres
5 secondes un objet directement posé devant le robot. Pour
cela nous allons utiliser le savoir accumulé dans la mission 2.

Essayons de mettre cela en place.
Pour cela nous aurons besoins des étiquettes suivante :

I @ Robots I +~ Entrées/Sorties

I C Boucles

@

position serve 1 3
120°

]

position servo 1 3

controler led 0 en

rouge controler led 0 en vert

attendre 5 secondes attendre 5 secondes

[ |




[Maqueen] positionner le servomoteur S1 * al'angle @

[Magqueen] contrdlerlalED 0~ a( |

[Maqueen] positionner le servomoteur 51 + al'angle

[Maqueen] contrilerlalED 0 = a( ]

1 from microbit import *
2 import neopixel
3 import time

4

5 npMag = neopixel NeoPixel(pinl5, 4)
&

7 while True:

B 12c.write(®x1@, bytearray([0x14, 1208]))
9 npMag[@] = (153, @, ©)

18  npMag.show()

11 time_sleep(5)

12 12c_write(@x18, bytearrayv({[@x14, 1881))
13 npMag[@] = (@, 153, ©8)

14  noMao_showt)

Pour le plaisir je me suis permis de rajouter des led de

couleur qui indique quand la pince s'ouvre ef quand elle
se feme.

 Mission 6-1: Déplacer un objet d’'un
endroit a l'autre

L objectif de cette mission sera d'attraper un objet direc-
tement posé devant le robot et de le déposer ensuite au
méme endroit mais par un autre cété. Pour cela nous allons
utiliser les programmes utilise dans la mission 8-1 et /-1.

57 .

Essayons de mettre cela en place.
Pour cela nous aurons besoins des étiquettes suivante :

I @ Robots I = Entrées/Sorties

I C Boucles I f« Fonctions

Nous maitrisons maintenant beaucoup mieux les fonctions
donc nous allons décomposer I'ensemble du programme
en fonction :

* Attraper objet
» Relacher objet
» Rotation droite
+ Rotation gauche
 Avancer 10 cm

Pour les deux premieres, nous allons couper le programme
précédent en deux. Pour les suivantes nous les avons déja
faites donc pas de soucis. Bt enfin il suffra de faire un
programme avec uniquement les fonctions.



Relacher objet

Alftraper objet

position servo 1 3
120°

position servo 1 3
180°

arréter moteur

controler led 0 en
rouge

controler led 0 en vert

pause 2 secondes

attendre 5 secondes

attendre 5 secondes

Aftraper objet

rotation gauche

Avancer 10 cm

Rotation droite

]

Avancer 10 cm

Rotation droite

Avancer 10 cm

Rotation droite

Avacner 10 cm

Relacher objet




from microbit import *
import time
import neopixel

npMag = neopixel_Neobixel{pinis, 4}

def attraper_objet(}:
i2c.write{8x18, bytearray{[8x14, 188]})
npMagq[a] = (@, 153, @)
18  npMag.show(}
11  time_sleep(2}
iz
13 def Rotation_droite():
14 i2c.write(8x18, bytearray{[0xB2, 8x1, 58]1))
15 i2c.write(8x18, bytearray{[0xBg, 8x8&, 58]1))
16 time.sleep_ms{758}

L < R L T " T O T R I

[Maqueen] arréter le moteur droit & gauche *

Avancer 10 cm 17  izc.write¢@xi8, bytearray{[6x8e, @, 8]1))
18 i2c.write{@x18, bytearray{[8x82, &, 8]1))
Rotation droite 19
28 def rotation_gauche(}:
Avancer 10 cm 21 i2c.write(8x18, bytearray{[0xB2, 8x8&, 58]1))
22  i2c.write(8x18, bytearray{[0xbg, 8x1, 58]1))
Rotation drojte 23 time.sleep_ms(758)

24  i2c.write(8x18, bytearray({[8x@8, &, 8]1))
25 i2c.write{8x18, bytearray({[8x8z, &, 8]1))
26

27 def relacher_gbjet(}:

28 i2c.write(8x18, bytearray{[8x14, 128]})

2% npMaq[e] = (153, @, @)

28  npMag.show(}

31 time_sleep(2)

32

33 def Avancer_18_cm{):

24 izc.write(ex18, bytearray{[exee, 8xe, 58]1))
35 i2c.write(ex18, bytearray({[exez, 8xe, 58]))
36 time. sleep_ms(968)

(i Tl attraper objet @ 37  izc.write(ex18, bytearray([ex8e, 8, 8]))

38 i2c.write{ex18, bytearray({[exez, 8, 8]))

Avancer 10 cm STl relacher objet @

Rotation droite [Maqueen] positionner le servomoteur S1 + 3 l'angle (@Y

)

Avancer 10 cm

relacher objet

Lad

[Maqueen] positionner le servomoteur 51 * alangle @ Ex]
— 48 i2c _write(ex18, bytearray({[8xe8, &, 8]))
[Maqueen] contrélerlalLED 0 = a I 41 12c.write(ex18, bytearray([8xez, &, 8]))

42 time _sleep(2}

43 attraper_objet()
44 rotation_gauche()
45 Avancer_16_cm{)

45 Rotation_droite()
47 Avancer_16_cm{)

48 Rotation_droite()
49 Avancer_16_cm{)

5@ Rotation_droite()
E1 Avancer_168_cm{)

£2 relacher_objet()

-

(2]

(=]

[=]

a
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MiSSiOn ® 9 O & l'appréciation de 'encadrant
Mise en situation complexe

ASM ! Tous les robots sont rentrés ! On peut

retourner a nos missions de bases

ROCK

Presque Rock. Il faut maintenant relancer la
procédure automatique. Et surtout surveillé
en cas de probléme. Vous allez devoir tenir des
quarts pour rattraper le temps perdu.

Bien recu ASM!

« Mission 9-1: Enfin sur Mars

Mise en situation complexe : Le robot suit la boucle en
permanence mais une chute des températures brutales
arrive. Lle robot arréte foutes activités et doit se mettre
& |'abri. Pour cela on passe en commande manuel par
déplacement de grile. Bt refour au centre du tapis. Les
déplacements seront sécurisés en utilisant les capteurs
& Utrasons pour vérifier si un déplacement est valide.
Le refour d'information se fera sur la carte de pilotage &
distance. Il faudra prévoir des déplacements de plusieurs
natures par tranche de 5, 10 ou 20 cm. de méme pour
les angles il faudra prévoir différents angles afin de réussir
& le déplacer. Attention les commandes du micro:bit sont
lmitées dans les entrées avec seuement 2 boutons et
quelques gestes.

Mission 9 Emetteur

Configurer radio
canal 7 puissance 6
donnée 32 groupe 0

Mettre $msg_env a 0

@

Afficher $msg_env

Ajouter 12 Smsg_env

Ajouter -1 3

Smsg_env

| Envoyer le nombre

$msg_env

Aftendre 500 ms




Répéter indéfiniment

sibouton A ¥

sibouton B ¥

si bouton A+B *

[Radio] envoyer le nombre -

| attendre @

a été ¥ appuyé alors

aété ¥ appuyé alors

est ¥ appuyé alors

iseconde(s) *

1
2
3

14
15
&
17
8
19
20
21

[y

[y

23
24
25
26
27
28
29

from microblt import *
import radie
import time

def radio_sendMumber(data, type='number'):
if type == 'number’':
if data = int(data):
radio.send("&&&float:" + str(data) + "&&&")

else:
radio.send("&&&int:" + str(data) + "%&&")
alif type == 'boolean':

radio.send( "&&&bool:" + str(int(data)) + "&E&")
else:
raise ValueError{"Unable to send number: '" + str(data) + "'")

radio.on()

radio.config(channel = 7, power = &, length = 32, group=0)
msg_env = B8

while True:

display.show(msg_env)

if button_a.was_pressed():
msg_env = msg_env + 1

if button_b.was_pressed():
msg_env = msg_env + -1

if button_a.is_pressed() znd button_b.is_pressed():
radio_sendNumber(msg_env, tvpe='number')

time.sleep_ms(500)

61.
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&1 un nombre est rec
dans SnumberData 2

Suiveur de ligne

Avancer 5 cm

Avancer 10 cm

Avance 20 cm

Rotation droite

Rotation droite

Rotation gauche
90°

Rotation gauche
45°

Arréter moteur
gauche et droite

Afficher 100C




63 .

st ®

[Maqueen] contréler le moteur droit * direction O * vitesse @

[Radio] configurer Canal o Puissance o Taille des données 9 Groupe o

Répéter indéfiniment

sibouton A ™ aété ¥ appuyé alors

sibouton B~ aété ¥ appuyé alors

sibouton A+B ¥ est ¥ appuyéalors

[Maqueen] contriler le moteur gauche * direction © ¥ vitesse @

attendre @ milliseconde(s) *

[Maqueen] arréter le moteur droit & gauche ~

EERH Rotation droite 45 ()

[Maqueen] contriler le moteur droit ¥ direction G * vitesse @

[Maqueen] contriler le moteur gauche » direction U * vitesse @

attendre @ milliseconde(s) *

[Maqueen] arréter le moteur droit & gauche ~

nd illi nd
attendre @ millisecondes) = [Maqueen] distance (cm) ¥ = m

[Maqueen] contréler le robot avancer *  vitesse @

EEA Avancer 5 com O attendre () milisecondets) +

[Maqueen] distance (cm) * > o [Maqueen] amréter le moteur droit & gauche ¥

[Maqueen] contrbler le robot avancer * vitesse @

attendre @ milliseconde(s) *

[Maqueen] améter le moteur droit & gauche *
[Maqueen] arréter le moteur droit & gauche *

C)

[Maqueen] amréter le moteur droit & gauche v

C




s ®

[Maqueen] distance (cm) * > v @

[Magqueen] contréler le robot avancer * vitesse @

attendre (QEN milliseconde(s) -

[Magqueen] arréter le moteur droit & gauche *

afficher I'icone

[Maqueen] arréter le moteur droit & gauche *

@

[Radie] £i un reembee it Fefu dans  rumberDota ~  alors

alers

Magusan] arriter b motesr  droit & gauchs *




@ @ B WM e

11
12
13
14
15
16
17
18
19
20

22
23
24
25
26
27
28
29
30
34!
32
33
34
35
36
37

from microbit import *

import radio

from machine import time_pulse_us
import utime

import time

def radio_receiveData():
data = radio.receive()
if data:
if data.find('&&&int:") 1= -1:
return int(data[7:-31)
elif data.find('&&&float:") 1= -1:
return float(data[9:-3])
elif data.find( ' &&&bool-') != -1:
return bool{data[8:-31)
else:
return data
else:
return None

def getUltrasonicData(trig, echo, data='distance', timeout_us=30080):
trig write_digital(e)
utime.sleep_us(2)
trig.write_digital(1)
utime sleep_us(1@)
trig.write_digital(®e)
echo.read_digital()
duration = time_pulse_us(echo, 1, timeout_us)/1e6 # t_echo in seconds
if data == 'distance’:
#sound speed, round-trip/2, get in cm
return 343 * duration/2 * 100
elif data == 'duration’:
return duration
else:

raise ValueError(“"Data option '" + data + "' is not wvalid”)

radio.on()

65 .

39 def suiveur_de_ligne():

48
a1
42
43
4
a5
46
47
a8
49
50
51
52
53
54
55
56
57
58
59
60
61
62
63
64
65
66
67
68
69
70
71
72
73
74
75
76
77
7R

if pin
i2c.
i2c.
if not
i2c.
i2c.
if not
i2c.
i2c.
if pin
i2c.
i2c.

def Avan
if get
i2c.
i2c.
time
i2c.
i2c.
else:
disp
i2c.
i2c.

def Rota
i2c.wr
12c.wr
time.s
i2c.wr
i2c.wr

def rota
i2c.wr
12c.wr
time.s
i2c.wr
i2c.wr

13 .read_digital() and pinid. read_digital()
write(®x10, bytearray([0=080, Ox1, 28]))
write(@x10, bytearray([Ox02, 0x1, 201))
pini3.read_digital(¢) and not pinid.read_digital():
write(0x10, bytearray([0x60, 6x8, 401))
write(0x10, bytearrav([@x62, 6x8, 40]))
pini3.read_digital(¢) and pini4.read_digital():
write(®x18, bytearray([0x02, Ox8, 48]1))
write(®x18, bytearray([0x080, 0x8, 28]))
13 .read_digital() zand not pinid.read_digital():
write(0x10, bytearray([0x60, 6x8, 401))
write(0x10, bytearray([Ox62, @x8, 201))

cer_3_cm{):

UltrasonicData(pinl, pinZ, 'distance’) = 5:
write(®x18, bytearray([0x080, Ox8, 38]))
write(@x18, bytearray([@x82, 0x8, 501))
_sleep_ms(450)

write(0x10, bytearray([0x00, 0, 61))
write(@x1@, bytearray([0x62, 8, 81))

lay.show{Image NO)
write(®x18, bytearray([0=80, @, 81))
write(®x18, bytearray([0=82, @, 81))

tion_droite_%a():

ite(0x1e, earray([0x02, Ox1, 50]1))
ite(0x16, bytearray([0x00, 8x0, 58]1))
leep_ms(730)

ite(0x10, bytearray([@x80, @, 6]1))
ite(0x10, bytearray([8x82, 8, 0]))

tion_gauche %a():

ite(0x16, bytearray([0xe2, 6x@, 58]1))
ite(0x16, bytearray([0xe0, 8x1, 58]1))
leep_ms(730)

ite(0x10, bytearray([@x80, @, 6]1))
ite(0x10, bytearray([@x8Z, @, 61))




79

185
106

117

119
120
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def Rotation_droite_45():
i2c.write(@x10, bytearra

y([Ox02,

i2c_write(®x18, bytearray([0x00,

time.sleep_ms{375)

i2c.write(@x10, bytearray([0x00,
i2c.write(®x10, bytearray([0x02,

def rotation_gauche_45():

i2c.write(0x10, bytearray([ox02,
i2c_write(®x18, bytearray([0x00,

time.sleep_ms{375)

i2c.write(@x10, bytearray([0x00,
i2c.write(®x10, bytearray([0x02,

def Avancer_108_cm(}:

ox1, 581))
8x0, 581))

e, 81

8, 81)

6x0, 58]1))

Bx1, 581))

e, 81
8, 81)

if getUltrasonicDatac¢pinl, pin2, 'distance’') = 18:

12c_write(8x10, bytearray
i2c.write(0x10, bytearray
time sleep_ms{900)

i2c.write(®x10, bytearray
i2c.write(0x10, bytearray

display.show(Image.NO)
12c_write(8x10, bytearray
i2c.write(0x10, bytearray

def Avancer_20_cm():

([Ox00,
([exe2,

([0x00,

([exez,

([Ox00,
([exe2,

if getUltrasonicData(pinl, pin2,

12c_write(®x1@, bytearray
i2c.write(0x10, bytearray
time sleep_ms{1860)

i2c.write(0x10, bytearray
12c_write(Bx10, bytearray

display.show(Image.NO)
i2c.write(®x10, bytearray
i2c.write(exio,

ytearray

radio.config(channel = 7, power = &,

temp = 0@
deplacement = 10

([0x068,
([oxe2,

([oxoa,

([Ox02,

([ox00,
([exez,

0x@, 501))
0x@, 501))

0, en)

0, en)

0, en)
0, en)

‘distance') = 20:
0x@, 581))
0x@, 301))

0, en)

8, en)

0, en)

0, e1n)

length = 32, group=0)

41

43
44

46
a7

ile True:

numberDatz = radio_receiveData()

if numberData is not Mone:
deplacement = numberData

if deplacement ==
suiveur_de_ligne()

if deplacement ==
Avancer_5_cnm()
deplacement = -1

if deplacement ==
Avancer_10_cm()
deplacement = -1

if deplacement ==
Avancer_20_cm()
deplacement = -1

if deplacement ==
Rotation_droite_%8()
deplacement = -1

if deplacement ==
Rotation_droite_45()
deplacement = -1

if deplacement ==
rotation_gauche_98()
deplacement = -1

if deplacement ==
rotation_gauche_45()
deplacement = -1

if deplacement ==
12C.write(@x10, byvtearray([Ox@e, @, @1))
12C.write(@x10, byvtearray([Ox02, @, @1))
display.show('-188°c')



Pour aller plus loin

Afin de compléter la programmation de ce livret il est
possible de rajouter les activités suivantes en cours
d'année ou sur d'autres niveaux en parallele.

Réalisation d'objets en 3D :

- Mini cratére qui s'adapte au parcours
- Rocher

- Base Martienne

- Panneau solaire

Un projet plus conséquent serait de prévoir une base pour
accuellir le robot. On peut imaginer de partir de l'idée
d'un garage avec porte automatique, cela permettra
d'utiliser le capteur & ultrason pour détecter la présence
du robot pour l'ouverture et la fermeture du sas d'entrée
de la base. Dans ce projet, il y a de la programmation,
mais aussi de la conception et de la fabrication avec
machine outils, imprimante 3D ou découpe laser.

67 -

Un exemple de rocher martien implimé en
3D, qui fait un obstable idéal pour le capteur
de distance'!
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Notes
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00O



Voici le livret d'activité du robot martien.
Il détaille chaque activité nécessaire a la réalisation de I'expérience.

Ce n'est pas exhaustif, l'imagination et les ressources disponibles
sur le site sont la pour aider a approfondir I'expérience !

vitta
sclence



