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Mon premier programme

1 Les principes Makeblﬂck ©.9
Q{> Lancer le logiciel mBlock

mBlock.

Nous reconnaissons I'environnement scratch du MIT dans lequel un onglet de script intitulé

pilotage est ajouté pour la commande des robots et cartes d’accessoires Makeblock.
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Dans le cadre du college c’est cet environnement de développement, EDI, qui est retenu car il

offre de bonnes possibilités de programmation tout en restant dans une représentation

graphique.
EDI = Environnement de Développement |ntégré
MIT & Massachusetts Institute of Technology
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Les étapes pour la réalisation et 'exécution du premier programme :

Choix de la carte du robot dans laquelle le programme sera téléchargé (mBot)

On peut particulariser 'environnement en modifiant les lutins.

Description du programme dans la fenétre de saisie du code.
Connexion du robot via le cordon USB.

Téléchargement dans le robot.

o ok 0N PE

Essais et tests.

2 Notre premier programme

Nous réalisons un programme de bienvenue exécuté par le robot mBot lors de sa mise sous

tension.

Obijectif : faire clignoter les deux leds RGB et jouer une petite musique avec le buzzer.

2.1 Choix de la carte du robot 2 menu Choix de la carte

& mBlock - oooofv3.2.2) - Déconnecter - Pas sauvegardé

Fichier Edition  Connecter Sgliae NENEE=S Choix des extensions

Arduino Uno
Arduino Leonardo

Arduino Mano [ mega3z2a )
Arduino Meqga 1230
Arduino Mega 2560

Me Crion
Me BaseBoard
e Unc Shield

PicoBoard

2.2 Particulariser 'environnement

Nous effacons les lutins prédéfinis au chargement de mBlock puis nous créons un lutin a partir

d’'une photo de la carte mBot (par exemple).

Lutins Mouveau lutin Q‘ / ‘Hf =

Importer un lutin depuis un fichier

Mowwel arrigre-plan :

/e

P.G Lycée Vaucanson mBlock_Premier_Programme.docx Page 2
Le 2 février 2016



01001001 001 0100100

101001 1 01001000100

Technologie ¢t nformafique

0101 0001 0010010010

Choisir le photographie désirée le lutin est créé :

Choix des fichiers a transférer par app:/MBlock. swf

Regarder dans |@ PHOTO mBlock £k B

Mes documents

=

L*j 7Segments.jpg
Ltj Jovystick. jpg
Llj Jovstick_1.3pg

récents psphrwse.jbf
@ EilPub_t.jpg
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N [ RaBLed_L.jg

Ltj Ultrasonic.jpg
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Ltj YueProgrammeUltrasonic? Segments. jpg

Mes documents

48

Poste de travail

.)

Favoris rézeau
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Nom du fichier : |\-’ue|:alte_mBDt.ipg

Led Lo

-
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E_IE la DEL sur
+ rlrn—-@ secondes

r_ ttendre @ second
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2.4 Connexion du robot
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Fichier Edition Welyal=de=8 Choix de la carte  Choix des extensions  Chois
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par WiFi {2, 4GHz) B COmME
Réseau ¥ COMS
_ COMS
Microprogranmme

Mettre & jour le microprogramme
Réinitialiser le programme par défaut
Yair les Fichiers source

Installer les pilotes Arduino

2.5 Téléchargement du programme dans le robot

mBot {  tEléverser dans I'Arduing
dupllquer
sUpprimer

Clic droit sur mBot - générer le code ~ —»

gjouter un cammentaire

P.G Lycée Vaucanson mBlock_Premier_Programme.docx Page 4
Le 2 février 2016



01001001 001 0100100

H.‘O.W wvvc 10100171 01001000100

N An 010100010010010010

Puis cliquer sur le bouton téléverser dans I'’Arduino : \

retour téléverser dans I'Arduino

01 #nclude <Arduino b

02 #include <Wire he

03 #nclude <5ervo he

04 #include <zoftwareserial b=

0
05 #nclude =MebCaore b=
o7
Comtmencer le téléverserment Corrmencer le téléerserment
Télersement en cours ... 89% Téléversement fira
Fermer Fermer

2.6 Vous pouvez procéder aux essais de votre code.
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