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Programme de |la formation

Présentation de la communauté Vobot, de son forum et la tutotheque

Atelier 1 : Déplacement simples
Atelier 2 : Capteur ultra-son

Atelier 3 : Suiveur de ligne

1.
2.
3.
4.
5.

Atelier 4 : Variables
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https://moncollege-valdoise.fr/index.php/communaute-vobot/

d'orsaelv Restauration Sectorisation Innovation Educative v Challenge Robotique v Action Educative Athéna v @ @

le département

- Thématiques

Communaute VObot - -

Le portail des collégiens & ’ o ’
. E ESPacE 2 EY tutothique 7

Filtrer par: Sélectionner ~

e - Communauteé

Dates importantes

Une nouvelle année 27 septembre 2024 27 novembre 2024 : 1er Visio - niveau Initiation V O b O l
LANCEMENT VOBOT 2025

o https:#acver.fr/VOBOT-participants
\VObot 2025, un événement qui se tiendra le mercredi 20

novemnbre a ATHLETICA, Eaubonne, de 14h a 16h 30 mai 2025 : Remise des épreuves bonus

17 juin 2025 : Compétition

19 juin 2025 : Compétition

AVOUS DE JOUER ! 21 novembre 2024
EPREUVE BONUS
Retrouvez les conditions de participation aux épreuves

bonus, ainsi que les finalistes de I'année derniére!
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Deplacement simple
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i Lan
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Deplacements

INSTALLATION DE L'EXTENSION « MBOT?2
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9®

Pocket Shield mBot2 shield Ultrasonic Sensor 2

Pocket Shield

-+ Ajouter -+ Ajouter -+ Ajouter

Déplacements

INSTALLATION DE L'EXTENSION « MBOT2 SHIELD »




i Afich... chassis mBot2

& avancer v a @ tr/min pendant ° secondes
LS DU &2 avancer v a @ tr/min
ﬂ Lan x N .

&% avancer v @ cm v jusqu'alafin

£ Détec..

Al

&b tournera gauche v @ ° jusqu'a la fin
Filor

&% le moteur encodeur roue gauche (EM1) »+ *) tourne a @ vitesse de rotation (tr/min) * pendant a secs
® Evéne...
@ Contrdle &% le moteur encodeur roue gauche (EM1) v+ *) tourne a @ vitesse de rotation (tr/min) »
® Opéra... &% le moteur encodeur tout + ) tourne de o
@ Variab...

&% encoder motor EM1 *) rotates at @ RPM, encoder motor EM2 *) rotates at @ RPM
® Mesb...

&b le moteur encodeur EM1 *) tourne a @ %, I'encodeur moteur EM2 %) tourne a @ %
ﬁ chassi

&% arréter le moteur de I'encodeur tout v

ﬁpond...
Téléve... :

s & (1) EM1 v du moteur encodeur ®) vitesse de rotation (tr/min) v

Ld

Déplacements
Les brigues de programmation
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Atelier 5
Déplacements

EXx
ACADEMIE
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Liberté

youtu.be/IMdwDzUf7Bg

= Exercice 1

'

d’oise
le département

e Essai libre

= Exercice 2

e Faire avancer le robot pendant 2 secondes
e Faire faire un demi-tour au robot
e Faire avancer le robot pendant 2 secondes
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Capteur Ultra Son
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Capteur Ultra-son

Installation de I’extension « Ultrasonic Sensor 2 »

Pocket Shield mBot2 shield Ultrasonic Sensor 2

Pocket Shield

-+ Ajouter - Ajouter -+ Ajouter
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s E capteur ultrason2 1 + - distance de |'objet
&= Détec...

e capteur ultrason2 1 + hors de portée ?

- Lan
HAl 9 capteur ultrason 2 1 + régle la lumiére ambiante tout v a @ %
§d loT
e capteur ultrason 2 1 » augmente la lumiére ambiante tout » de @ %
® Evéne...

E capteur ultrason2 1 » - |luminosité de la lumiere ambiante 1 +
apteur Ultra-son

e capteur ultrason2 1 » - éteindre la lumiere ambiante tout v

_es briques de

@ Variab... e capteur ultrason 2 1 » affiche I'émotion en veille »

orogrammation

& chassi...

ﬁpond,“

9 Capte.

“ Téléve... @

Exten..
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Capteur ultrasonique

E ultrasonic sensor2 1 + distance to an object (cm)

8 ultrasonic sensor2 1 = out of range?

E ultrasonic sensor2 1 » sets ambient light tout v brightness to @ %

E ultrasonic sensor2 1 = increases ambient light tout * brightness by @ % Ca pte u r U Itra -SO n
E ultrasonic sensor2 1 + ambientlight 1 » brightness E n a n g | a iS
E ultrasonic sensor 2 1 » turns off ambient light tout « O u e n C h i n O i S

E ultrasonic2 1 » displays emotion standby «
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&3 Détoc 8 capteur ultrason2 1 » - distance de l'objet

9 capteur ultrason2 1 + hors de portée ?

4 Lan
e &3 capteur ultrason 2 1 v régle la lumiére ambiante tout v+ 2 (€
i loT
E capteur ultrason 2 1 + augmente la lumiére ambiante tout v
® Evene..
&3 capteur uttrason2 1 » - luminosité de la lumiére ambiante < a tEl I r l ' It ra_so n
® Contrdle

E capteur ultrason 2 1 + - eteindre la lumiére ambiante tout +

- _es briques de
orogrammation

9 capteur ultrason 2 1 » affiche I'émotion en veille »

® Mesb

ﬁ chéssi

£ portd

Ea Capte

1

Exte




=] capteur ultrason 2 1 v - distance de I'objet

E ultrasonic sensor2 1 » distance to an object (cm)

Capteur Ultra-son
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Atelier 1

Capteur Ultra-son

Q>0
youtu.be/A_TPx4ETCFO Ffé"?ﬁﬁ.z

youtu.be/2_KROe-6iWA

= Exercice 1

I"écran du CyberPI

ACADEMIE
DE VERSAILLES
Liberté

'
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le département

e Afficher la valeur du capteur ultra-son sur

= Exercice 2

e Avancer tout droit
e S'arréter a 10 cm de l'obstacle

e Faire demi-tour
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Suiveur de lighe — RGB / Line Follower
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Vue du dessous
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Vue du dessous

Recepteur
Emetteur
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Vue du dessous

Permet la détection des couleurs au sol
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Vue du dessous

R2

2L P

makeblock ®

Vue du dessus

®Quad RGB Sensor ;
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Vue du dessous

==

R2

2L P

makeblock ®

Vue du dessus

®Quad RGB Sensor ;
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Vue du dessous

==

R2

2L P

makeblock ®

Vue du dessus

®Quad RGB Sensor ;
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Vue du dessous

==

R2

2L P

makeblock ®

Vue du dessus

®Quad RGB Sensor ;
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Vue du dessous

L2 L1 R1 R2

: : * R1 & R2: capteurs droit (Right) numéro 1 & 2
: L1 &L2: capteurs gauche (Left) numéro1 & 2

f.-' makeblock @ ®Quad RGB Sensor®

Vue du dessus
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Vue du dessous

* R1 & R2: capteurs droit (Right) numéro 1 & 2
L1 &L2: capteurs gauche (Left) numéro1 & 2

O Op

j‘_‘ makeblock ® @®Quad RGB Sensor®

Vue du dessus
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. OcCh. b

makeblock ®Quad RGB Sensor

Bouton d’initialisation/calibration

* Double pression :
1. Positionner le robot (donc les 4 capteurs) sur le fond du tapis (et non sur la ligne a suivre)
2. Appuyer deux fois sur le bouton [l La calibration débute, et les LED clignotent rapidement
3. Déplacer le robot sur la ligne puis revenir en arriere sur le fond [ Les LED ne clignotent plus, la calibration est
terminée. Si les LED clignotent lentement, il faut refaire la configuration

Pour vérifier la bonne calibration, il faut déplacer le robot de part et d’autre de la ligne et vérifier que les LED
s’allument correctement : LED allumée sur le fond, éteinte sur la ligne.

* Appuilong : Permet de configurer la couleur d’éclairage des capteurs.




Pocket Shield

Pocket Shield

- Ajouter

mBot2 shield

X Supprimer

MuRRER BB 1L 2R

- Ajouter

Graphique de données

Utilisez cette extension pour
visualiser vos données. Un
araphique vaut mieux aqu't...

S i @

> ¢ Gestionnaire d'extensions

Ultrasonic Sensor 2

X Supprimer

Smart Camera

Computer Vision
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Suiveur de ligne

INSTALLATION DE
L"EXTENSION « QUAD
RGB SENSOR »
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f30..  Capteur Quad RGB wterni le departement
L]
AL E capteur quad RGB 1 » étatdeL1etR1enmode ligne~v est 3)11~ ?

an
A E capteur quad RGB 1 = étatde L1 et R1 en mode ligne v (0~3)

Al
Hitot B capteurquad RGB 1+ ligne v statutest (15)1111 »

Evene... E capteur quad RGB 1 = statut ligne v (0~15)
® Controle ]
E capteurquad RGB 1+ sonde (1) R2 » detecte ligne~> ?
[ ] [ ]
Suiveur de ligne
E capteurguad RGB 1+ sonde (1)R2 v détecte couleur «
® Variabl...
® Mesb... Ecapteurquad RGB 1 = écart mesuré (-100~100) I—eS brlques de progral I II I latlon
£ chassi...
E capteur quad RGB 1 = définir la couleur de la lumiere du capteur a vert »
portd

E capteur quad RGB éteindre la lumiére de remplissage
E Capte...

3 capteur quad RGB 1  définir la couleur a R o G @ B o avec tolérance (@

- En direct @

Exten...
E capteur quad RGB 1 v effectuer la calibration
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® Controle
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Arriére p... Panda CyberPi o

Capteur Quad RGB

E capteur quad RGB 1 » étatde L1 etR1enmode ligne v est ()11« ?

E capteur gquad RGB 1 = étatde L1 et R1 en mode ligne » (0~3)

9 capteurquad RGB 1+  ligne v statutest (151111~ ?

Ecapteurquad RGB 1+ statut ligne » (0~15)

Ecapteur quad RGB 1+ sonde (1)R2 » détecte lignew ?

Ecapteur guad RGB 1+ sonde (1)R2 » détecte couleur «

® Variabl...

® Meshb...

[ Ecapteur quad RGB 1 + écart mesuré (-100~100) ]

@ a i
&P chassi...

& port d.

£ Capte.

E Capte...

Exten...

E capteur quad RGB 1 » définir la couleur de la lumiére du capteura vert »

E capteur quad RGB 1 » éteindre la lumiére de remplissage

E capteur quad RGB 1 = effectuer la calibration

9 capteur quad RGB 1 » définir la couleur a R o €] o B o avec tolérance (e

Téléve...

En direct
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Les briques de programmation
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La brique de programmation

E capteur quad RGB 1 » écart mesuré (-100~100)




Atelier 2 AT doise .
Suiveur de ligne

e gL _
(@) mg_@

n A e Afficher la variation du capteur RGB
'}'-4 i . 1‘: sur I'écran du CyberPI

ro, e Déplacer le robot par rapport a la ligne
@ R 2

mm Conclusion
youtu.be/p2XWp4tq9r4d

e Qu’observe-t-on ?
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makeblock - ®Quad RGB Sensor®

Suiveur de ligne

E capteur quad RGB 1 v écart mesuré (-100~100)



Bien centré : retourne 0 —<

= — S o
2 L1 R1 R

LB o

makeblock
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e —
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@®Quad RGB Sensor'®/

®Quad RGB Sensor'®/
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Suiveur de ligne

E capteur quad RGB 1 v écart mesuré (-100~100)
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Bien centré : retourne O . O O =
®Quad RGB Sensor®

Suiveur de ligne

E capteur quad RGB 1 v écart mesuré (-100~100)

, Se décale a gauche : valeur

. O O e négative entre 0 et -100
®Quad RGB Sensor®

makeblock

—
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Bien centré : retourne O . O O =
®Quad RGB Sensor®

Suiveur de ligne

E capteur quad RGB 1 v écart mesuré (-100~100)

, Se décale a gauche : valeur

. O O e négative entre 0 et -100
®Quad RGB Sensor®

makeblock

—

N )

Se décale a droite : valeur e

- — I
positive entre 0 et 100 O C s
®Quad RGB Sensor®

S—
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Le capteur renvoie la déviation du robot vis a vis de la ligne.

Cette valeur correspond a I’écart entre le robot et la ligne :
* Plus ce nombre est grand (valeur absolue), plus le robot est loin de |a ligne.

* Plus ce nombre est petit (valeur absolue), plus le robot est proche de la ligne.

Une valeur négative signifie que le robot se décale vers le gauche.

Une valeur positive signifie que le robot se décale vers le droite.




' | é&g?ﬁuss ,_Vval
AtE‘ler 2 - SUlte s dOISy
Suiveur de ligne

Frternit le déepartement
mm LCXxercice 2

e Proposer un code permettant de suivre
une ligne en adaptant la vitesse de chaque
moteur en fonction de la position du
robot vis a vis de la ligne.

e Astuce : les moteurs sont montés inversés
I"'un par rapport a l'autre B pour que les
deux moteurs tournent dans le méme
sens, il faut qu'ils aient un signe opposé.




Suiveur de ligne
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2% e moteur encodeur EM1 ©) toume 3 () - £ cptewrquadRGE 1  écart mesuré (-100~100) | % Fencodeur moteur EM2 ) toume (@) * €) + £ copteurqusdRGE 1+  icart mesurd (100-100) %

Ecart mesuré Puissance Puissance

Position mBot2 :
SSISIGIEIISS (capteur RGB) moteur gauche moteur droit

Le robot est sur la

. 0 30 30
ligne

Le robot-dewe a 120 30 — 20 = 10 30 + 20 = 50
droite

Le robot dévie a —20 30— (=20)=50 30—20=10

gauche

30| 30 Avance tout droit
10| 50 Tourne a gauche
50|10 Tourne a droite

Remarque : Le moteur 2 est monté dans le sens opposé au moteur 1, on met donc -1 * pour corriger cela.




Suiveur de ligne
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£% e moteur encodeur EM1 ) toume 3 @-@* B} capteurquadRGE 1%  écart mesuré (-100~100) | %, Fencodeur moteur EM2 *) toumes (@) * €) + @ * & eptewrquadRGE 1+ écart mesuré (100~100) %

Ecart mesuré Puissance Puissance

Position mBot2 :
SSISIGIEIISS (capteur RGB) moteur gauche moteur droit

Le robot est sur la

. 0 30 30
ligne
Le robot dévie a +20 30— 0,6 x 20 304+ 0,6 x 20
droite =30—-12=18 =30+12 =42
Le robot dévie a —20 30—0,6 x (—20) 30+ 0,6 x (—20)
gauche =30+12=42 =30—-12=18

Remarque : Le coefficient 0,6 vient atténuer I'impact du capteur quad RGB.

30| 30

18] 42

42|18

Avance tout droit

Tourne a gauche

Tourne a droite




Suiveur de ligne CICTER L]

Frternit le déepartement

&% e moteur encodeur EM1 ) toume 3 @-@* (5 captewrquadRGE 1+ écart mesuré (-100~100) = %, l'encodeur moteur EM2 *) toume 3 °=@+ @* ) cpterquadRGB 1v écart mesuré (-100~100) | %

Remarque : On utilise une boucle pour toujours vérifier I’état du capteur quad RGB.
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Astuce : On utilise un « bloc » pour le suiveur de ligne afin de gagner du temps.

définir Suiveur de ligne

, val
d’oise
le département

&t le moteur encodeur EM1 ™) toumne & @- @* E @apteur quad RGE 1 v écart mesuré (-100~100) | %, I'encodeur moteur EM2 ) toume 3 o*@r @* E apteur quad RGE 1 v écart mesure (-100-100) | %

Remarque : On ne met pas de boucle dans le « définir » |
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Suiveur de ligne

Frternit le déepartement
mmmm LCXxercice 3

e Mettre en place un suiveur de ligne

= LCxercice4

e Suivre la ligne

e S'arréter a 10 cm de l'obstacle
e Faire demi-tour

e Suivre la ligne
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Atelier 4

Les variables
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Nouvelle variable

Pour tous les objets

Pour cet objet uniquement
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Les variables |
Les brigques de programmation
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Variables

Créer une variable

Q00

définir Test + & P .
Les variables |
souer @) & Test - Les briques de programmation

montrer la variable Test =
cacher la variable Test =

Créer une liste
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Frternit le déepartement

Variables

Créer une variable
D

définir Test + a (P Les Variables |
Les briques de programmation

montrer la variable Test =
cacher la variable Test =

Créer une liste
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Variables

Créer une variable
D

définir Test + a (P Les Variables |
Les briques de programmation

montrer la variable Test =
cacher la variable Test =

Créer une liste
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Variables

Créer une variable

9o

définir Test + a (P Les Variables |
Les briques de programmation

montrer la variable Test =

cacher la variable Test =

Créer une liste
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Pour quoi faire ? o d&partement

* Compter:
* Evenement
* Croisement
* Obstacle
 Paraméter un code générique

* Enregistrer pour réutiliser plus tard




Les variables e vauv

’ -
el d’oise

Exemple sans variable o département

B¢ le moteur encodeur EM1 ¥) toume a @' %, |'encodeur moteur EMZ2 *¥) toumne 3 @ %
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Exemple sans variable o département

& le moteur encodeur EM1 *) toumne a @ %, I'encodeur moteur EM2 *) toumne 3 @ %
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Exemple sans variable o département

& le moteur encodeur EM1 *) toumne a @ %, I'encodeur moteur EM2 *) toumne 3 @ %
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Exemple sans variable o département

& le moteur encodeur EM1 *) toumne a @ %, I'encodeur moteur EM2 *) toumne 3 @ %

Incohérence possible
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Exemple avec variable o département

2B lorsque le bouton A v est pressé

définir puissance + a @

&2t le moteur encodeur EM1 *) toumne &  puissance 9%, I'encodeur moteur EM2 *) tourne & = puissance %
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Exemple avec variable o département

2B lorsque le bouton A v est pressé

définir puissance + 3 @

&2t le moteur encodeur EM1 *) toumne &  puissance 9%, I'encodeur moteur EM2 *) tourne & = puissance %
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Fraternié le departement
mmmm LCXxercicel

e Définir une variable pour la vitesse.
e Recoder le suiveur de ligne avec cette variable pour la vitesse

e [Xxercice 2

e Définir une variable pour chague moteur

e Recoder le suiveur de ligne avec ces variables afin de gagner en
lisibilite.
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