: Activité 1 Séquence 23
De quoi est constitué

le robot mBot ? l Comment rendre un véhicule autonome ? ’
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Analyser le fonctionnement et la structure d'un objet. @ @ @ @
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1. A partir des informations et du robot mBot, complétez les informations manquantes.

Grdce a mes capteurs et actionneurs, je collecte
des informations et je réalise des actions

« Cerveau » du robot
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Permet de connecter le

robot a un ordinateur
Chassis du robot
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Permet d’assembler les
différents éléments du robot
® déviter les obstacles
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Permet de relier les
capteurs au « cerveau »
du robot

® de se déplacer

* permet au robot...

® d’étre en équilibre

Permet de commander le
robot a distance

Liste des capteurs Liste des actionneurs

Port dela boite 3 piles A (£5) Portdela batterie:
delithiom3,7V

Boite 3 pile AA (45)

Touche de réinitiaisation
Connexion Bluetooth/
module de connexion 246

Portuse Interrupteur dalimentation
Portde moteur
Moteur (droite)

i: Batterie de lithium 3,7V

PortRI2S PortRIS

("Moteur (droite) ~_

Ampoule colorée LED Ampoule colorée LED

Module de suivi d'tinéraire

Buzzer Touche

Capteur de lumidre

Moteur (auche) Récepteur infrarouge
( Moteur (gauche) Emetteur infrarouge
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2. Complétez la chaine d’information et la chaine d’énergie du robot mBot.

I
. X [ T
. - - | Communication sans fil 24 GHz g
i mC:‘re Ay i‘ | ouBluetooth T
C programmable | Pour programmer le robot via une liaison N 4 Expansion Ports £ 4

Arduino Uno embarquant

bouton-poussoir, capteur de lumiére,
récepteur et émetteur IR, LED RVB (x2),
buzzer, 4 connecteurs RJ25 compatibles
avecune gamme de 20 modules

Céble de communication.

Module ultrasons [ .
Pour mesurer |a distance |~

Module détection de ligne
2 capteurs a réflexion infrarouge |
pour situer le robot

|

- ——————— sans fil avec lordinateur etScratch & Q : o l
| mBlock “onnect to 100+ electronic modules

| ou une tablette et I'application i&&(
) . -
_— Supportde pile + pile mCore Main Control Board
batterie + support Equipped with Light Sensor, IR Sensor,
Button, Buzzer, and RGB LED
Céable de communication
. Ultrasonic Sensor
\ Detect distance, and avoide
obstacles.
Roue + Pneu

Mctoreducteur Moteur + engrenages

(pour réduire la vitesse de rotation du Line Follower Sensor
moteur électrique Follow lines, and automatic anti- <
drop adjustment
.

Moteur électrique
Roue + Pneu a courant continu

Bluetooth

Facilitate the wireless \
connection between devices X\
and mBot

Compatible with

LEGO bricks

Compatible with
300+ parts on

Maker's Platform '//////

Source
d’énergie

Consignes de I'utilisateur :

Informations extérieures :

Chaine d’information du robot mBot

Acquérir

Informations pour
Iutilisateur
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Le robot est a I'arrét

Alimenter

Stoker istri Convertir Transmettre

Energie :

Energie : \ /

Energie :

Chaine d’énergie du robot mBot

Action

Le robot se déplace en
suivant une ligne et en
s’arrétant dans le garage

Technorocroi
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