Technologie PARTIE 5 : PROGRAMMATION

3eme Utilisation de mBlock v5 pour programmer un Arduino Uno

NOM :
Prénom :
Classe :

Date :

1) Démarrez le logiciel « mBlock v5 » depuis le dossier « Technologie » situé sur le bureau de

Windows :

2) Supprimez le périphérique/I’appareil sélectionné par défaut (comme Codey ou
CyberPi) :

makeblock | mBlock ®. & Fichier & Editer Sans titre ® Enregistrer
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3) Vérifiez que vous étes bien dans Périphériques/Appareils, puis cliquez sur « Ajouter » :
makeblock | mBlock ®. & Fichier & Editer Sans titre @ Enregistrer
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4) Sélectionnez Arduino Uno :
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5) Les commandes liées a I'Arduino Uno se trouvent principalement dans « Broche » mais aussi dans
« Détecteur » (Note : il y en a aussi dans « Port série » mais que nous n’utiliserons pas) :
makeblock | mBlock ®, & Fichier & Editer Sans titre @ Enregistrer
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6) Le programme doit commencer par « Lorsque I’Arduino Uno démarre » (a la place de « Quand drapeau vert
cliqué » sur Scratch):
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Note : Il est trés fortement conseillé d’utiliser des blocs personnalisés (autrement dit, des « sous-programmes »)
afin de gagner en clarté et en efficacité de
programmation : ils se trouvent dans « Mes
Blocs ».
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Toutes les instructions liées a « définir
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7) Commander le robot :

Repére | Composant Valeur
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12 Moteur 1 / Moteur gauche : sens Numérique

11 Moteur 2 / Moteur droit : sens Numérique
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9 Moteur 2 / Moteur droit : vitesse Numérique
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8) Transférer et tester le programme :
PENSEZ A METTRE SUR OFF les interrupteurs de l'alimentation des Moteurs et du Shield avant de
reprogrammer le robot.

I est aussi conseillé d'éteindre
I'interrupteur rouge du robot :
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