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L'informatique et la
programmation

DECOUVERTE DES CAPTEURS

DE MBOT

CT 4.2 : appliquer les principes élémentaires de I'algorithmique et du codage a la résolution d’un probléme simple.
CT 5.4 : piloter un systéme connecté localement ou a distance.

Programme n°1 : Utiliser une condition et le détecteur de lumiére pour faire allumer les dels

Un appui sur la barre d’espace :

Créer une boucle

le lutin « dit » la luminosité
mesurée

si la luminosité mesurée est < a
1000 lux, alors les dels s’allument
en rouge,

sinon elles s’éteignent.

quand la touche |CTEEIRd est pressée m

e I T Il ) capteur de luminosité sur la carte )

[ aa el I e - - gl (=R capteur de luminosité sur la carte ')

répéter indéfiniment

dire ST

en rouge @ vert @ bleu @

régler la DEL de la carte

Programme n°2 : Utiliser une condition et le capteur ultrasons pour faire sonner le buzzer

Un appui sur la barre d’espace :

Créer une boucle

le lutin « dit » la distance mesurée
si la distance mesurée est <a 10 cm,
alors le buzzer joue les notes C4
puis B3 pendant 1/2 temps

sinon rien ne se passe.

quand la touche EEIIRd est pressée

distance mesurée par le capteur ultrasons du

distance mesurée par le capteur ultrasons du
dire (IR | jouer I2 note (25 CREIEIS) temps

répéter indéfiniment

jouer la note temps

Programme n°3 : Utiliser une condition et le capteur infrarouge (suiveur de ligne) pour stopper le robot

Un appui sur la barre d’espace :

Créer une boucle

le lutin « dit » la valeur du suiveur
de ligne

s’il détecte du blanc le robot avance
(vitesse 100)

si le capteur détecte une ligne noire
sur les 2 capteurs, il sarréte

Sinon il continue son chemin

Etat du suiveur de ligne

Capteur gatche Capteur droit
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quand la touche SN est pressée

état du suiveur de ligne sur le QLM
a la vitesse (4

IR 2 = vitesse @ R = M2
état du suiveur de ligne sur le Q{19

répéter indéfiniment si

-y
dire [ESTEIAN
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