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

Restauration Sectorisation Innovation Educative ~

. O

- Thématiques
Communaute VObot .
Le portail des collégiens & FORUM
° B Farmace
ED@ MBLOCK
Le b|0g Filtrer par: Sélectionner ~

Challenge Robotique v Action Educative
2 SLID BOT 2

72 Y turothique 7

Dates importantes

LANCEMENT VOBOT 2025

Obot 2025, un événement qui se tiendra le mercredi 20

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

bonus, ainsi que les finalistes de I'année derniére!

Une nouvelleannée 27 septembre 2024 27 novembre 2024 : 1er Visio - niveau Initiation
https:#acver.fr/VOBOT-participants

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

19 juin 2025 : Compétition

Athéna v @ @

Communauté
Vobot

Ouverture Forum
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Plusieurs programmes

Comment ?

OB afficher le texte et sauter une ligne
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Plusieurs programmes . | varMl

== 2 r =
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Pourquoi faire ? = lcoepartement

OB afficher le texte et sauter une ligne &8 afficher le texte et sauter une ligne

Permet au programme de contenir des missions différentes.
Nécessaire pour la compétition.




Plusieurs programmes . | varMl
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Autre methode e o departement

Avec le mBot2, il y a 8 emplacements de
programme.

On peut sélectionner 'emplacement en allant
dans démarrage programme.




Plusieurs programmes
Autre méthode

On peut ensuite sélectionner 'emplacement
souhaité ici (emplacement 3 sur la photo).

Avantage : On peut enregistrer 8 programmes au
total.

Désavantage : On ne peut pas coder deux
missions en méme temps.
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Communication entre robots e valv
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Diffuser un message = ledépartement

@B diffuser le message sur le LAN

Robot émetteur

@ B diffuser le message avec la valeur o sur le LAN
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Communication entre robots e valv
Diffuser un message = ledépartement

Permet de diffuser un message :

* Avec la valeur 0 pour la premiére brique

., . 88 diffuser le message (i« avec la valeur sur le LAN
* Avec la valeur souhaitée pour la seconde brique &= o

Le champ libre permet de donner un nom au signal, ici : Robot émetteur
« equipeA ». Il est important de le modifier pour ne pas

avoir d’interférence.

Remarque : la champ valeur peut accueillir une variable !




Communication entre robots
Recevoir un message

Cette brique est un « événement » cela veut
dire qu’elle va lancer le programme qui suit a la
réception d’'un message avec le nom

« equipeA ».
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Robot récepteur




Communication entre robots
Recevoir un message

Cette brigue contient la valeur recue dans le

message du nom « equipeA ».

La brique conserve la derniere valeur recue.
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Communication entre robots
Brigue de programmation

Remarque : Cette brique permet de modifier le

canal de communication.
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Atelier 1 °’°5¥
Communication entre robots

Par groupe de 2

mBot n°1 : Emettre un message
avec une valeur aléatoire.

Exercice 1

mBot n°2 : Afficher la valeur sur
I’écran du mBot.
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Gestionnaire d'extensions

mBot2 shield
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Ultrasonic Sensor 2

-+ Ajouter
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&2 régler la puissance du moteur M1 a @ %, puissance du moteur M2 a @ %
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Atelier 2
La pince
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Exercice 1

Exercice 2

- Ouvrir la pince
- Attendre 2s
- Fermer la pince

- Avancer jusqu’a l'objet
- Saisir 'objet

- Faire demi-tour

- Déposer l'objet
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Capteur couleur rcnpme vav
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Fonctionnement = ledépartement

* Les couleurs sont détectées via le capteur RGB Quad Sensor
e Chaque LED (L1/L2/R1/R2) est capable de détecter une couleur
* Rappel du RGB Quad Sensor :

L2 L1 R1 R2

3 ® 0 o 0
makeblock - ®Quad RGB Sensor

Vue du dessus
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Ecapteur quad RGB 1+ sonde (1)R2 » détecte ligne > ?




Capteur couleur s VEM

’ -
i d’oise

Brique de programmation #= lodépartement

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

Configuration de ce qu’on cherche a détecter :
* Laligne
* Lefond

 Une couleur en particulier

Annuler




Capteur couleur s VEM
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Brique de programmation #= lodépartement

Ecapteur quad RGB 1+ sonde (1)R2 » détecte bleu~ ?
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Brique de programmation #= lodépartement

Ecapteur quad RGB 1+ sonde (1)R2 v détecte bleu~ ?

Choix du capteur :

(3) L1 o B :
[ @Quad RGB Sensor®)
Annuler OK  Vue du dessus
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Brique de programmation #= lodépartement

Ecapteur quad RGB 1+« sonde (1)R2 » détecte bleu~ ?

R2 — L2 : Couleur a lire a c6té de la ligne

R1—L1: Couleur surlaligne

Annuler OK




Capteur couleur st
Mise en situation
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Capteur couleur rcnpme vav
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Mise en situation & departermnent

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

Retourne « Vrai » ou « True » Retourne « Faux » ou « False »
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Le capteur couleur
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Exercice 1

Exercice 2

Suivre la ligne et arréter le robot
lorsque la couleur bleue est détectée
soit a gauche soit a droite de la ligne.

Suivre la ligne tout en affichant les
couleurs détectées par le robot sur les
LED du CyberPI.




Atelier Final
Pour aller plus loin
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Exercice 1

Exercice 2

Exercice 3

Suivre la ligne et compter les
croisements.

Suivre la ligne et compter les cartes
d’une couleur.

Suivre la ligne et compter les cartes
d’'une couleur, s’arréter a la détection
d’un obstacle.
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