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Algorithmes et programmes

1. Programmer le robot mBot
1.1. Algorithmes et programmes

&, Définition : Algorithme

Un algorithme est une suite d'instructions qui permet de résoudre un probléme et d'obtenir rapidement un résultat. I
peut étre écrit a la main ou a I'aide d'un logiciel. Il sert & préparer I'écriture du programme informatique.

NON

( Début ) . .
I SEytnemen? X Norme d'écriture pour construire un algorithme graphique
louu
(' Début
"7~ NON
< Présence ? ()

Exemple d'algorithme graphique

h I OUI

Ouvrir porte Fermer porte

| }

Début
Si Présence
Alors ouvrir porte
Sinon fermer porte |
- Fin Si
Retour au début

Exemple d'un algorithme textuel



Algorithmes et programmes
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Algorithmes et programmes
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Algorithmes et programmes

Utilisation des sous problemes

Faire tourner le Faire tourner le
moteur & gauche moteur & droite
NON
Capteur
ouverture 7
oul

Arréter moteur Arréter moteur

N

Programme informatique
Un programme permet a son utilisateur de traiter de nombreuses informations. Il est composé d'une ou plusieurs
séquences d'instructions et il est écrit a I'aide d'un langage de programmation :

- Leslangages de programmation graphique qui reposent sur I'assemblage de blocs ;
- Leslangages de programmation qui reposent sur un code.



Exercice : Algorithmes et programmes

quand la touche est pressée ~

" . lorsque la fiéche du haut
a o - T =

activer le moteur (ER@ a la puissance €T [t
moteurs sont activés

activer le moteur (R @ la puissance Eliig
& i a pulssan - pour avancer.

Langages de programmation graphique qui reposent sur
I'assemblage de blocs

Retour | Teléverser dans I'Arduing Quurir dans I'EDI Arduino

01 #include <Wire.h>
02 #include <SoftwareSerial.h>

double angle_rad = PI/180.0;
double angle_deg = 180.0/PI;

10 void setup(X

Langages de programmation qui reposent sur un code

0 void _delay(float seconds){
long endTime = millis() + seconds * 1000;
while(millis() < endTime)_loop(};

void _leop(){

19:38:41.125 > ff 55 02 00
19:38:41.299 > ff 55 02 00
19:38:41.489 > ff 55 02 00
19:38:43.824 > ff 55 02 00
19:39:47.771 > f 55 02 00
19:40:15.560 > ff 55 02 00
19:40:15.637 > ff 55 02 00
19:45:22,590 > ff 55 02 00
19:45:22.672 > ff 55 02 00

ERRRRRRER

1.2. Exercice : Algorithmes et programmes

Un algorithme est une suite d'instructions qui permet de résoudre un probléme et d'obtenir rapidement un résultat. II
peut étre écrit a la main ou a I'aide d'un logiciel. Il sert a préparer du programme informatique :

Un programme permet & son utilisateur de traiter de nombreuses informations. Il est composé d'une ou plusieurs
d'instructions et il est écrit a I'aide d'un de programmation :

® Leslangages de programmation graphique qui reposent sur I'assemblage de

® |eslangages de programmation qui reposent sur un



Utilisation du logiciel mBlock

1.3. Utilisation du logiciel mBlock

Le logiciel mBlock est basé sur I'utilisation du logiciel Scratch

mBlock(v4.0.4) o @

Edition de/upload mBot (mCore) v  Connex

® Untitled

activer le moteur (F§9 a Ia puissanc

régler la DEL en rouge @9
*: 96 Y; 180 4 WERIEENERRENEN port 17 ] Siot 27 o)
o e et & / &l @ jouer la note (&8 temps (HERW

a} AT B e e

afficher le visage (Z8 : afficher en

Scene M-Panda | robot mb
1 amiére-plan

Nouvel arriére-plan

1-
G/ am afficher le dessin : dessiner en
sur le 7 segments du (ISR afficher €}
: 7 5 |
régler le détecteur de lumiére du (T

régler le déclencheur de caméra (RN

miniven 4, RS |

Les instructions de pilotage du robot

Instructions | Costumes | sons L3

(e

Ty Cliquer sur pilotage dans le menu instruction

régler a bande DEL (XL CITED CH!
Jouer la note (R temps (I
montrer le dessin IR numéro : @

afficher Ie visage

a B
afficher le dessin dessiner en

sur le 7 segments du GEREN afficher
v

régler le détecteur de lumiére du (IS

régler le déclencheur de caméra (XIS




Utilisation du logiciel mBlock

Les instructions de contrble

Générer le programme

mBot - genéerer le code
double cliquant dessus, le code sera généré automatiquement.

Transférer le programme

- Connecter le cable sur le port USB de l'ordinateur
- Connecter le cable sur le robot
- Cliquer sur le menu connecter et choisir "USB"

Les instructions de controle permettent de réaliser une attente, des répétitions et des conditions.

Cette instruction sera mise a chaque début de programme. En

10



Utilisation du logiciel mBlock

rs
Connect a Robot X
UsB 24G par Bluetooth Wifi
- Mettre sous tension le robot avec l'interrupteur marche/arrét
- Le port USB connecter doit s'afficher ou il faut le sélectionner
[Jseyuso -] - Cliquer sur "connect"
IdevittyUSBO
FAQ / Troubleshooting

11

mBlockivao.s) ce

En haut a gauche le menu indique connecté

mBlockivao.s) ce

Pour transférer le programme dans le robot, cliquer sur "Téléverser
dans I'Arduino”



Utilisation du logiciel mBlock

Le pilotage des moteurs

mBot - générer le code

activer le moteur (I & 1a puissance {9

activer le moteur {E} & 1a puissance ()

On utilisera ces deux commandes pour stopper et activer les 2 moteurs
droit et gauche appelés dans le programme M1 et M2

activer le moteur {F89 2 1a puissance {9

puissance a 255 vitesse maximum en marche avant
puissance a 0 le moteur est stoppé

Puissance a -255 vitesse maximum en marche arriere

La structure alternative "si alors"

r—_... La condition "si alors" permet de tester une condition avant de faire
J une action.

Pour le robot, on pourra commander une action des moteurs suivant I'état de capteur optique infrarouge :

suiveur de ligne est (T

y Il faudra sélectionner le port sur le quel est branché le capteur

(normalement le port 2)

IO CRIOEY Port 27 ] Cote gauche™ Joad noir™)

Coté gauche

Il faudra sélectionner le coté droit ou gauche du capteur a tester

Caté droit

12



sl suiveur de ligne (I (CER N st (I8 alors

13

Tester la programmation des moteurs

Ensuite il faudra choisir I'état du capteur (détection du noir ou du
blanc)



Lecture et écriture d'un programme

2. Tester la programmation des moteurs
2.1. Lecture et écriture d'un programme

O Exemple : Lecture d'un programme

En lisant le programme ci-dessous, vous devez écrire I'algorithme correspondant.

mBot - generer le code

répéter indéfiniment

activer le moteur ER & la puissance
3

activer le moteur @R & la puissance
Etfénd re @) secondes

¥

activer le moteur IR @ 12 puissance
3

activer le moteur {E} @ 12 puissance

Etfénd re @) secondes

&

O Exemple

Faire ce programme sur mBlock
transférer le programme dans le robot
Tester I'action du programme

Faire varier la vitesse de moteurs

14



Programmer un aller retour du robot suiveur de ligne

Ecriture d'un programme

mBot - genérer le code

réepéter indéfiniment

activer le moteur I 2 12 puissance Eili}

activer le moteur {{ER @ 1a puissance

activer le moteur IR & la puissance Sl

attendre ) secondes
attendre @) secondes activer le moteur {JEM & la puissance Gl

Faire le programme en prenant les blocs de programmation.

15



Programmer un aller retour du robot suiveur de ligne

3. Programmer un aller retour du robot suiveur de ligne
Objectifs

® Réaliser le programme qui permettra au robot de faire demi-tour entre deux zones.
® Transférer le programme dans le robot
® Tester et valider le programme.

Cette activité doit étre complétée par un logigramme a faire sur table ou sur informatique avec les étiquettes et

ensuite a écrire sur feuille.

16



Situation probléme : réaliser un aller retour dans deux zones différentes

i
HHI

MNoir ‘

Blanc

Noir Noir
Blanc Blanc

3.1. Situation probléme : réaliser un aller retour dans deux zones différentes

Présentation du probleme a résoudre

Le robot doit partir d'une zone blanche et arriver sur une zone noire. Il doit faire demi-tour et revenir dans la zone

blanche.

[cf. demo_aller_retour.mp4]

17



Programmation du suivi de ligne.

L2 Méthode : Travail de préparation a faire

- Réaliser sur feuille un tableau permettant de convertir le comportement du robot en algorithme :

Comportement du robot

Le robot avance en ligne droite
sur la piste blanche

Le robot se trouve sur la piste
noire et fait demi-tour

Le robot se retrouve sur la piste
blanche et avance en ligne droite
sur la piste blanche

Etat des capteurs

Photo-transistor gauche : actif
ou inactif

Photo-transistor droit : actif ou
inactif

Photo-transistor gauche : actif

ou inactif

Photo-transistor droit : actif ou
inactif

Photo-transistor gauche : actif

ou inactif

Photo-transistor droit : actif ou
inactif

Etat des actionneurs

Moteur droit
marche ou a I'arrét

Moteur gauche :

marche ou a l'arrét

Moteur droit
marche ou a l'arrét

Moteur gauche

marche ou a l'arrét

Moteur droit

marche ou a l'arrét

Moteur gauche
marche ou a l'arrét

- Dessiner votre algorithme sur une feuille en réalisant les boucles de programme.

4. Programmation du suivi de ligne.

Objectifs
°
® Réaliser le programme sur mBlock.
® Transférer le programme dans le robot
® Tester et valider le programme.

4.1. Ecrire I'algorithme du suivi d'une ligne noire

& Méthode

Ecrire I'algorithme qui permettra au robot de suivre une ligne noire

en

en

.en

en

. en

Algorithme

A partir du synoptique, vous devez expliquer les actions du robot et la détection des capteurs dans les différentes

situations en complétant le document :

[cf. ecriture_algorithme2.0dt]

18



Ecrire I'algorithme du suivi d'une ligne noire

Synoptique :

B —

Situation 1 :

. - Quelles sont les actions sur le moteur droit et sur le moteur
gauche ?

- Quelle est la couleur détectée par les capteurs droit et

E gauche ?

Situation 2 :

* - Quelles sont les actions sur le moteur droit et sur le moteur
gauche ?

- Quelle est la couleur détectée par les capteurs droit et gauche ?

19



Ecrire I'algorithme du suivi d'une ligne noire

Situation 3 :

- Quelles sont les actions sur le moteur droit et sur le moteur gauche ?
- Quelle est la couleur détectée par les capteurs droit et gauche ?

Situation 4 :

- Quelles sont les actions sur le moteur droit et sur le moteur
gauche ?
- Quelle est la couleur détectée par les capteurs droit et gauche ?

Situation 5 :

- Quelles sont les actions sur le moteur droit et sur le moteur
gauche ?
- Quelle est la couleur détectée par les capteurs droit et

gauche ?

20



La structure alternative "si alors"

Ecrire I'algorithme du suivi d'une ligne noire

La condition "si alors" permet de tester une condition avant de faire
une action.

Pour le robot, on pourra commander une action des moteurs suivant I'état de capteur optique infrarouge :

Sl suiveur de ligne (I (R st (B8 “alors

si suiveur de ligne (¥ (CEFFENNY =t GHID “alors
Sl Cote gauche
Coté droit

sl suiveur de ligne (I (T ost (PR alors
R ——— noir
blanc

Il faudra sélectionner le port sur le quel est branché le capteur
(normalement le port 2)

Il faudra sélectionner le coté droit ou gauche du capteur a tester

Ensuite il faudra choisir I'état du capteur (détection du noir ou du
blanc)

© Complément : Algorithme de deux conditions "si alors"

Dans le cas de deux conditions alternatives "si alors et si alors”, il est possible d'imbriquer deux structures

alternatives "si alors"

21



Réalisation graphique de I'algorithme sur table en équipe.

4.2. Réalisation graphique de l'algorithme sur table en équipe.

L Méthode : Réalisation graphique de I'algorithme sur table en équipe sur table ou sur
informatique

- Relier deux feuilles A3 pour dessiner le programme.
- Alaide des étiquettes, construire le programme permettant au robot de suivre la ligne.

22
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Réalisation graphique de I'algorithme sur table en équipe.




Réalisation du programme de suivi de ligne

Noir ‘

Blanc

Noir Noir
Blanc Blanc

4.3. Réalisation du programme de suivi de ligne

aiiil

- Lancer le logiciel mBlock
- Sélectionner les éléments suivants pour construire le programme :

24



Programmer le suivi d'une ligne blanche sur une piste noire

mBot - générer le code

suiveur de ligne (IR (il =t (Ela

activer le moteur IR & 1a puissance Tl

activer le moteur (R & 1a puissance Elifil@

- Dupliquer les éléments de programme pour faire les trois boucles "si alors" correspondant aux trois situations
lors du suivi de la ligne.

- Téléverser le programme dans le robot mBot.

- Tester et valider le programme.

- Insérer une copie d'écran du programme validé dans votre document.

- Imprimer le document en recto_verso.

5. Programmer le suivi d'une ligne blanche sur une piste noire
Objectifs

® Réaliser le programme qui permettra au robot de faire le suivi de la ligne blanche ;
® Transférer le programme dans le robot ;
® Tester et valider le programme.

25



Situation probleme : réaliser un suivi d'une ligne blanche sur une piste noire

Cette activité doit étre complétée par un logigramme a faire sur table ou sur informatique avec les étiquettes et

ensuite a écrire sur feuille.

i
HHI

MNoir ‘

Blanc

Noir Noir
Blanc Blanc

5.1. Situation probléme : réaliser un suivi d'une ligne blanche sur une piste noire

Présentation du probleme a résoudre

Le robot doit parcourir la plus rapidement possible le circuit constituée d'une ligne blanche et d'un fond noir.

[cf. el bolyde les zer0s.mp4]

26



Programmation du suivi d'une route.

L2 Méthode : Travail de préparation a faire

- Réaliser sur feuille un tableau permettant de convertir le comportement du robot en algorithme :

Comportement du robot Etat des capteurs Etat des actionneurs Algorithme
Le robot avance en ligne droite Photo-transistor gauche : actif Moteur droit : en
sur la ligne blanche sur la piste ou inactif marche ou a l'arrét
noire Photo-transistor droit : actif ou Moteur gauche : en
inactif marche ou a l'arrét
Le robot se trouve a gauche de la Photo-transistor gauche : actif Moteur droit : en
ligne blanche sur la piste noire ou inactif marche ou a l'arrét

Photo-transistor droit : actif ou Moteur gauche : en

inactif marche ou a l'arrét
Le robot se trouve a droite de la Photo-transistor gauche : actif Moteur droit : en
ligne blanche sur la piste noire ou inactif marche ou a l'arrét

Photo-transistor droit : actif ou Moteur gauche : en
inactif marche ou a l'arrét

- Dessiner votre algorithme sur une feuille en réalisant les boucles de programme.

6. Programmation du suivi d'une route.
Objectifs

® Réaliser le programme qui permettra au robot d'avancer entre deux lignes.
® Transférer le programme dans le robot
® Tester et valider le programme.

Cette activité doit étre complétée par un algorithme a écrire, un organigramme et un programme a réaliser sur le

document ci_dessous :

[cf. ecriture_algorithme_route.odt]
[cf. P1000857.MP4]

6.1. Suivi d'une route

& Méthode

A partir du synoptique, vous devez expliquer les actions du robot dans les différentes situations :

27



Suivi d'une route

Synoptique :
] C2
—- 3 —
=] =]
I
* Situation 1 : quelles sont les actions sur le moteur droit et sur le
moteur gauche ?
|

:L
Situation 2 : quelles sont les actions sur le moteur droit et sur le moteur gauche ?

28
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Suivi d'une route

Situation 3 : quelles sont les actions sur le moteur droit et sur le moteur gauche ?

Situation 4 : quelles sont les actions sur le moteur droit et sur le moteur gauche ?

Situation 5 : quelles sont les actions sur le moteur droit et sur le moteur

gauche ?



Exercice

£ Méthode : Réalisation du programme sur table en équipe.

- Relier deux feuilles A3 pour dessiner le programme.
- Al'aide des étiquettes, construire le programme permettant au robot de suivre la route.

6.2. Exercice

Exercice

Quelles sont les actions sur les moteurs dans cette situation et I'état des photo_transistors ?

30
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1
*
——y—
>
[

O Moteur droit en marche

O Moteur gauche en marche

O Moteur droit a l'arrét

O Moteur gauche a l'arrét

O Photo_transistor droit actif

O Photo_transistor droit inactif
O Photo_transistor gauche actif

O Photo_transistor gauche inactif

Exercice

Exercice

Quelles sont les actions sur les moteurs dans cette situation et I'état des photo_transistors ?



Exercice

iy

O Moteur droit en marche

O Moteur gauche en marche
O Moteur droit a l'arrét

O Moteur gauche a l'arrét

O Photo-transistor droit actif

O Photo-transistor droit inactif
O Photo-transistor gauche actif

O Photo-transistor gauche inactif

Exercice

Quelles sont les actions sur les moteurs dans cette situation et I'état des photo_transistors ?



Exercice

O Moteur droit en marche

O Moteur gauche en marche

O Moteur droit a l'arrét

O Moteur gauche a l'arrét

O Photo_transistor droit actif

O Photo_transistor droit inactif
O Photo_transistor gauche actif

O Photo_transistor gauche inactif

Exercice

Quelles sont les actions sur les moteurs dans cette situation et I'état des photo_transistors ?



Exercice

O Moteur droit en marche

O Moteur gauche en marche
O Moteur droit a I'arrét

O Moteur gauche a l'arrét

O Photo-transistor droit actif

O Photo-transistor droit inactif
O Photo-transistor gauche actif

O Photo-transistor gauche inactif

Exercice

Quelles sont les actions sur les moteurs dans cette situation et I'état des photo_transistors ?

34
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Moteur droit en marche
Moteur gauche en marche
Moteur droit a I'arrét

Moteur gauche a l'arrét
Photo_transistor droit actif
Photo_transistor droit inactif
Photo_transistor gauche actif

Photo_transistor gauche inactif

Réaliser une poursuite de robots



Programmer un capteur ultrasons

7. Réaliser une poursuite de robots
7.1. Programmer un capteur ultrasons

Mesure de la distance : création d'une variable

Le capteur a ultrasons est capable de mesurer une distance entre le robot et I'obstacle. Il faut donc créer une variable

appelée "distance" dans le logiciel mBlock

ua
Instructions -L :: AR
I Contrale
I Opérateurs
Bloes & variables I Pilotage Mouvelle variable
Créer une variable Nom de la variable:

=8 distance

mettre all
BNy distance v [ 1]
montrer la variable
[CIE T MERETEE] distance ~ |

@ Pour tous les objets () Pour cet objet uniguement

OK Annuler

Créer un bloc personnalise

Associer la variable "distance" a la distance mesurée par le capteur ultrasons

Dans les instructions "blocs et variable "et "pilotage” associer "mettre a distance" et distance mesurée par le capteur

ultrasons

mettre EEEW= ¢ distance mesurée par le capteur ultrasons du

Associer a la variable "distance" un opérateur "égale, inférieur, supérieur”

Vous pouvez associer les instructions "blocs & variables" et "opérateurs”

36



Programme de déplacement autonome du robot sur la piste

distance =

O Exemple : Associer une distance mesurée a une condition "si alors"

Exemple d'une condition si le capteur a ultrasons détecte un obstacle a une distance inférieur a de 15cm

mettre EEE=d @ distance mesurée par le capteur ultrasons du

distance < [ alors

7.2. Programme de déplacement autonome du robot sur la piste
Construire un programme permettant au robot de se déplacer sur la piste sans percuter les rebords.

- Le robot doit se déplacer en ligne droite a la vitesse 100.
- Sila distance par rapport au rebord est inférieur a15 cm alors il faudra faire tourner le robot a droite ou & gauche.

37



Réalisation d'une poursuite de robots

7.3. Réalisation d'une poursuite de robots

En associant convenablement le programme de suivi de ligne et le programme de détection des obstacles, vous
devez réaliser un programme qui permette le suivi de la ligne et de ralentir ou d'arréter les robots afin d'éviter les
collisions.

[cf. poursuite_ligne.MP4]

Situation 1 : le robot se trouve sur la ligne

Si le capteur de ligne gauche détecte la couleur noire
Et si le capteur de ligne droit détecte la couleur noire

Alors il faut activer le moteur droit et le moteur gauche

si suiveur de ligne (M (o o ==t alors
Si suiveur de ligne Cété droit™ JEits alors
activer le moteur M & la puissance

activer le moteur Bl & l2 puissance EEE

Situation 2 : le robot se trouve a gauche de la ligne

Si le capteur de ligne gauche détecte la couleur blanche
Et si le capteur de ligne droit détecte la couleur noire
Alors il faut activer le moteur gauche

et ralentir ou arréter le moteur droit

si . suiveur de ligne (s (o Eien =st (ELad alors
sl suiveur de ligne (T (Lo dens =t (IS alors
activer le moteur {{EM & |a puissance
k

activer le moteur I} & la puissance

Situation 3 : le robot se trouve a droite de la ligne
Si le capteur de ligne gauche détecte la couleur noire

Et si le capteur de ligne droit détecte la couleur blanche
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Alors il faut activer le moteur droit

et ralentir ou arréter le moteur gauche

gl suiveur de ligne Qe CEEEa ost ((ES . alors
si  suiveur de ligne (QogiEd (aeiad =st (I . alors

activer le moteur {{ER @ la puissance

k
activer le moteur R & 1a puissance

Mise en place des situations avec le détecteur de distance

Si la distance mesurée par le détecteur ultrasons est supérieure a 13 cm le robot doit suivre la ligne avec les 3

situations

distance > |f¥] - alors

suiveur de ligne (I (RN cst (Fla - alors
suiveur de ligne (R (LR st (EIad . alors

activer le moteuré la puissance
3
activer le moteur {{ER a la puissance &3

suiveur de ligne QI (R EneM st (i alors
suiveur de ligne (R (TR ost CENS . alors

activer le moteuré la puissance
»
activer le moteur IR a la puissance €l

suiveur de ligne (I (LN ost GBS . alors
suiveur de |igne Sl st Qldlng - alors

activer le moteuré la puissance

activer le moteur (IR a la puissance EEEM
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Si la distance mesurée par le détecteur ultrasons est inférieure & 13 cm le robot doit s'arréter.

Mais si le robot n'est plus sur la ligne alors le robot doit reculer.

distance < [ji]  alors

activer le moteur IR & la puissance (¢

]

activer le moteur (B} a la puissance (¢
L3

i suiveur de ligne (A (i E o st alors

si . suiveur de ligne Coté droit™ Jos alors

activer le moteur B} a la puissance
1]
activer le moteur (I} & la puissance

[cf. detection obstacle.mp4]
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