Piloter un Mbot avec une tablette

Matériel :

Robot mBot Explorer Bluetooth - Version en kit — Makeblock - Réf : MB-P1050015 - Prix 74,17€"T
Ou

Vous avez un mbot en wifi et il faut changer le module de transmission.

Module Transmission sans fil Bluetooth pour mBot — Makeblock - Réf : MB-13035 - Prix : 14,15€HT

Source : www.a4.fr

Logiciel :

Applnventor - http://ai2.appinventor.mit.edu

Programme Appinventor :

Dessiner l'interface :

» Créer un sélectionneur de liste pour le Bluetooth

» Insérer des boutons (Avancer, Reculer, ...)

» Insérer un label

» Renommer le sélectionneur de liste, le label et les boutons

> Insérer |'extension Mbot - http://appinventor.makeblock.com/com.makeblock.appinventor.MBot.aix
| AT Proiets + - Ak P R

. LD INVENTOR
Mbotbluetooth  CESpCErmSOTS
Palette Enterlace Composants
E [ serment
Imterface utilisateus Conmexion
Dispanition e --'imar\gemr'_labirul
Média = Avances
S 1_gauche
Dessin et aramation B racuaier
Maps & 1_droice
Capleurs Ezwp
Social R ]
Stockage
Connectivité
LEGOS MINDSTORMES
Expétimental
oy MEo -
Media
Charger fichier
Composants non-visible
-
MBat1
Programme :

Programmation du “Selectionneur de liste” (Connexion)

quand Avant prise
faire  mettre [ Connexion * M Eléments + BERNEEET: =l MBot1 + WAVETEG Sl

quand Aprés prise
faire  appeler EEZES® ConnectToRobot
EWGEt Connexion lSéEection 'l

.




Programmation des Boutons (Avancer, Reculer, Tourner a gauche et Tourner a droite)

quand Enfoncé quand Retiré
faire | appeler [TEREIED Avancer faire Epp&ler StopMoving

vitesse
-

quand ==l oo Enfoncé quand Retiré

faire  appeler EREIES Reculer faire , appeler (IR §® StopMoving

vitesse

| S

quand .Enfoncé quand _Retiré
faire | appeler QIS Turnleft faire dp;mler =REIED StopMoving

yitesse
T

quand _Enfoncé quand Retits
faire  appeler TurnRight i . = s
. aire dppeler EREED StopMoving

vitesse
[

Programmation du bouton “Stop”

Ce bouton permet de faire advancer le robot. Si ce-dernier détecte un obstacle @ moins de20 cm (environ) alors le robot s’arréte et
la distance avec I'obstacle s’affiche dans un label sur la tablette.

Attention : Il faut créer une variable pour enregistrer la valeur du capteur a ultrasons

initialise global ([(E11 ) &

quand Ek 8 Clic

=S4 global D ultra ~ [El appeler QNEHIES UltrasonicSensorValue

s SRR global D_ultra -

faire | metire (LG EOMI I 2 | appeler IEREES UltrasonicSensorValue
port

mettre ssi=ie global D ultra +

appeler MEEEIED Avancer

vitesse
e

% ppeler NERLED StopMoving




