Pilotage du robot mbot

1 . Pilotage en mode connecté

a. Connectez le robot a I'ordinateur a I'aide du cable USB

Fichier Editien Connecter Cheixdelacarte  Choix des extensions

b. Allumer le robot mbot

W} Untitied

Arduino Uno
Arduino Leonardo

c. Indiquez la carte a commander Ardkino Nano (mege28)

Arduino Mega 1280

Arduino Mega 2560
Makeblock
Starter/Ultimate (Oricn)
Me Uno Shield

. T )
mBot Ranger (Auriga)
Ultimate 2.0 (Mega Pi)

d. Sélectionnez le port de communication
Fichier Edition Connecter Choixdela carte Choix des extensii PicoBoard
_ par port série (COM) » COM3
(M Untitl par Bluetoth . .. e . )
e. Attendre que la liaison soit établie
par WiFi (24GHz) »
Réseau > f. Mettre a jour le microprogramme de communication
Mettre i jour le microprogramme -
Réinitialiser le programme par défaut ; - e el
Voir les fichiers source : _ répéter indchnment
Siaee fos Siokes: Sechen Teléwersement &n cours . 11% g' Réaliser Ie programme E; lsE;c\::::ls:::
3 la vitesse €T
Fermear Ettend‘e o secondes

h. Lancer le programme ~ e

Le mode connecté permet de piloter le mBot en direct avec un ordinateur via une

W (connexion USB ou sans fils...mais une fois déconnecté, le mBot restera inerte.




Pilotage du robot mbot

2. Pilotage en mode autonome

a. Passer en mode Arduino Fichier = Edition Connecter Choix de la carte

- Annuler la suppression
L-.I
Cacher la scéne
Petite scéne
fMode turbo
b. Modifier la téte du programme Mode Arduino

c. Téléverser le programme
mBot - générer le code Ol g teléverser dans ["Arduino ouvrir dans I'IDE Arduino

répéter indéfiniment 1 #include <Arduino.hs> |-
3 la vitesse EQNN 2 finclude <Wire.h>
[_att i Eo ——— 3 finclude <SoftwareSerial.h>
= . 4
[T 5 12 vitesse €EEW 5 double angle rad = PI/180.0;
Ettmdreosemndes & double angle deg = 180.0/PI:
7
R r
8 void =setup(){ Commencer 1z téléversament
g pinMode (9, OUTEUT) ;
10}
11 Teléversement fini

Fermer

d. Attendre la fin du téléversement

e. Débrancher le cable et vérifier le fonctionnement du robot

Une fois le programme implanté dans la carte du
mBot - générer le code robot, il est mémorisé et le robot exécutera toujours
ce programme, jusqu'au prochain téléversement.
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