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Installation de l’extension capteur à ultrasons « Ultrasonic Sensor 2 »

Les robots mbot sont munis d’un capteur de distance 
à ultrason. 


Il fonctionne avec une partie émetteur d’onde et une 
partie récepteur d’onde.


Cette onde va se déplacer dans l’air et être renvoyé 
par un obstacle.


La vitesse du son étant de 340 m/s, il est aisé de 
déterminer la distance de l’obstacle en mesurant le 
temps écoulé entre le départ de l’ultrason et la 
réception de l’écho.


Pour installer le module de capteur à ultrasons, cliquer 
sur extensions en bas à gauche de l’interface puis 
sélectionner «Ultrasonic Sonic 2», cliquer sur 
«Télécharger» puis sur «Installer».




Défi obstacles 1. DÉTECTER UN OBSTACLE ET S’ARRÊTER

Voir le déplacement : 

Algorigramme : 

Départ

Avancer

Détecter un obstacle à moins de 10 cm

S’arrêter

Programme complet :

Description : Le robot avance à une vitesse de 50 tours par minute, s'il détecte un obstacle à moins de 10 cm devant lui, il s'arrête. 

Briques utilisées :



Défi obstacles 2. DÉTECTER UN OBSTACLE, S’ARRÊTER ET FAIRE UN QUART DE TOUR

Voir le déplacement : 

Algorigramme : 

Départ

Avancer

Détecter un obstacle à moins de 10 cm

Faire un quart de tour

Programme complet :

Description : Le robot avance, si la distance détectée est inférieure à 10 cm, le robot s'arrête, effectue un quart de tour, et repart, 
sinon il avance.

Avancer

S’arrêter

Briques utilisées :



Défi obstacles 3. DÉTECTER UN OBSTACLE ET LE CONTOURNER

Voir le déplacement : 

Algorigramme : 

Départ

Avancer

Détecter un obstacle à moins de 10 cm

Tourner à gauche

Programme complet :

Description : Le robot avance, si la distance détectée est inférieure à 10 cm, le robot contourne l'obstacle, puis suit son chemin.

Avancer de 20 cm

Tourner à droite

Avancer

Briques utilisées :



Défi obstacles 4. DÉTECTER UN OBSTACLE ET FAIRE DEMI-TOUR

Voir le déplacement : 

Algorigramme : 

Départ

Avancer

Détecter un obstacle à moins de 10 cm

Tourner à 180 °

Programme complet :

Description : Le robot avance, si la distance détectée est inférieure à 10 cm, le robot fait demi-tour et avance en sens inverse.

Avancer

Briques utilisées :



Défi obstacles 5. DÉTECTER UN OBSTACLE, FAIRE LE TOUR, REPARTIR EN SENS INVERSE

Voir le déplacement : 

Algorigramme : 

Départ

Avancer

Détecter un obstacle à moins de 10 cm

Tourner à gauche à 90 °

Programme complet :

Description : Le robot avance, si la distance détectée est inférieure à 10 cm, le robot fait un tour complet de l'obstacle et repart 
en sens inverse.

Avancer de 40 cm

Briques utilisées :

Tourner à droite à 90 °

Avancer de 40 cm

Avancer de 60 cm

Tourner à droite à 90 °

Tourner à droite de 90 °

Certaines briques sont à dupliquer !


