REALISER L’APPLICATION POUR

PILOTER LE MBOT
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http://appinventor.makeblock.com/MBot_v1.9.aix

UN EXEMPLE DE PROGRAMME POUR PILOTER LES MOTEURS DU ROBOT.

Vous allez découvrir que c'est tres simple et que peu de commandes suffisent.

Tout d'abord on crée l'écran pour piloter notre robot.

On créé des boutons pour piloter les moteurs, avancer, gauche, droite et reculer. Le bouton
STOP ne servira pas, mais il permet de tout stopper en cas de BUG.

1) L'écran designer de mon programme.
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2) L'écran bloc de mon programme pour connecter mon robot.
Pour pouvoir connecter votre robot, voici les commandes nécessaires.
Vous pouvez toujours utiliser ces commandes, ce seront toujours les mémes.

quand Avant prise
fare = mettre { A | 2 Client_Bluetooth1 ledressese'tnmﬁs vl
| -

quand Clic

faire | fermer I'application

quand Aprés prise

faire  appeler [IEREEES ConnectToRobot
adresse choisir liste élément  liste diviser aux espaces
index

Attention, pour que ce bloc fonctionne il faut avant appairer votre robot a votre tablette,
c'est primordial.

3) L'écran bloc de mon programme pour piloter mon robot.

Juand mon bouton avancer est
=nfonceé, alers je fais
avancer le mbhot 3 la vitesse
208

guand Enfonce
faire | appeler TurnlLef

uzand Enfancé
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guand Clic
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4) Pour connecter |’application au bluetooth du téléphone .

quand _PermissionGranted
permis e

faire [ (o) si W] permissionName + M= * |

quand Initialise
faire  appeler AskForPermission
permissionName

L -

alors | appeler AskForPermission

permissionName
=




5) Autres commandes disponibles pour piloter le robot.

appeler Humidi

Permet de recevoir une valeur du capteur
d'humidité, il suffit d'indiquer sur quel port il est
branché.

Vous stockez ensuite cette valeur dans une
variable.

appeler REEESES LightnessSensorvalue

Permet de recevoir une valeur du capteur de
lumiere, il suffit d'indiquer sur quel port il est
branché.

Vous stockez ensuite cette valeur dans une
variable.

appeler LineF ollow

Permet de recevoir une valeur du capteur de
ligne, il suffit d'indiquer sur quel port il est
branché.

Vous stockez ensuite cette valeur dans une
variable.

appeler Playt
frequency

duration

Permet d'envoyer une note pour faire sonner
le mBot. La fréquence donne la note et la
duration c'est la durée de la note.

appeler SetMotorSpeed

right=peed

Cette commande permet de faire tourner le
robot en diagonale, il vous suffit de jouer sur
les vitesses du moteur droit et du moteur
gauche. Bien sUr si vous mettez les mémes
vitesses, il ira tout droit.

FIEREEN SetRGELEDColor
whichLight

red

Cette commande permet de piloter les 2 LEDS
multicolores du mBot.

appeler REEESESN Temperaturesensoryvalue
port

On peut récupérer la valeur d'un capteur de
température, il suffit d'indiquer sur quel port il
est branché.

Vous stockez ensuite cette valeur dans une
variable.

eler BEEEIES LltrasonicSensorvalue

port

On peut récupérer la valeur du télémetre ultra
son, il suffit d'indiquer sur quel port il est
branché.

Vous stockez ensuite cette valeur dans une
variable.




