Activité Déplacer un robot

Pré-requis :
- Lorsqu'on se déplace a vitesse constante, la distance parcourue est proportionnelle a la durée du

déplacement.
Lorsqu'on tourne a vitesse constante, I'angle parcourue est proportionnel a la durée de la rotation
d
Ainsi : v=?oud=v><tout=;

fritzing

I - Programme qui fait tourner un servomoteur dans un sens pendant Ss puis dans I'autre sens
pendant Ss

Arduino - générer le code
répéter indéfiniment
orienter le servo-moteur de la broche € 3 un angle de EERIM ©

Ettemiee secondes
orienter le servo-moteur de la broche @é un angle de@"

Eﬁemie @ secondes

II - Programme qui fait tourner le servomoteur dans un sens et qui s'arréte a la détection d'un
obstacle par le sonar.

Arduino - générer le code

répeter indéfiniment
mettre EECH=M 2 distance mesurée par ultrason : broche TRIG §B) , broche ECHO €83
distance > . alors

orienter le serve-moteur de la broche @ 3 un angle de €ERIR ©

de la broche @'é un angle dem"




III - Créer un nouveau bloc pour faire avancer et reculer le chéassis

défimir | avancer de distance(cm)

lil=taeg=8 vitezselcmn/s) * E

metire EMENd @ distance(cm) [ witesse(em/s)

orienter le servo-moteur de la broche @) 3 un angle de €N} ©
‘attendre. durée mvt secondes

orienter le servo-moteur de la broche € 3 un angle de €l °
IV- Créer un nouveau bloc pour faire tourner le chassis d'un angle donné:
définir | tourner de angle en degré

j[=g=2 vitesse angulaire (9/s) * [E

mettre EMEhaGdMd = 2ndle en degré / vitesse angulaire (°/s)

v

A calculer pour votre
robot

orienter le servo-moteur de la broche € 2 un angle de @
orienter le servo-moteur de la broche a un angle de @
attendre durée mvt secondes

orienter le servo-moteur de la broche € 3 un angle de @9 °

orienter le servo-moteur de la broche 3 un angle de (¢ °

V - Exemple d'utilisation des blocs avancer et tourner.

Arduino - générer le code
réepeter indéfiniment

avancer de €
[ 3
tourner de €D
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