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Chapitre 1

[ ] V &

Conduire en toute sécurité

Les voitures d’aujourd’hui sont dotées d’un grand nombre de fonctions
destinées a préserver la sécurité du conducteur. L'un de ces systemes aide
la voiture a éviter les accidents en actionnant les freins d'urgence lorsqu'il
détecte une voiture ou un piéton devant lui. On voit cela tout le temps dans

les publicités !

Actionner les freins en cas d’urgence

Frein d’Urgence

Ces systemes enregistrent I'information grace a différents capteurs
comme des caméras ou des radars.
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Reconnaissance d'image
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L'ordinateur installé dans la voiture prend la décision d’actionner les freins

en utilisant les informations recueillies a partir des capteurs. Les
instructions que l'ordinateur utilise pour prendre ses décisions sont

programmeées a I’avance par un humain !

Qu’est-ce que la programmation ?

La programmation, c’est...

Les robots et beaucoup d’autres appareils électroniques fonctionnent en

suivant les instructions données par un ordinateur.
Mais en premier lieu, un étre humain doit apprendre a l'ordinateur les

instructions a donner et quand les donner.

Réfléchit aux
instructions

Les transmet a
I’ordinateur
Donne les

- .~ instructions

Y ¢m
&
E -

Suit les instructions



On appelle « programme » les instructions qu’un étre humain donne a un
ordinateur. La programmation consiste a créer un programme.

Les personnes qui réalisent ces programmes sont appelées des
programmeurs !

/

Programmeur

Programmation

Programme

La programmation dans le monde réel

Plein d’exemples d’objets programmés peuvent étre trouvés dans le monde
qui nous entoure ! Trouve quelques exemples d’objets programmeés de
notre quotidien.

Exemple d’objet Comment est-il programmé ?
programmé

Elles sont programmées pour détecter
automatiquement la quantité de
vétements et les laver lorsqu’on appuit
sur le bouton.

Les machines a laver




La programmation de moteurs

s 1
Tu auras
_ Cable de la Céble USB x 1
Batterie x 1 batterie x 1
[ P~
. ’\ . / o
el Connecteur de

Moteur a courant continu x 1~ moteur x 2 Roue X 2 Joint torique x 2

\_ J

Qu’est-ce qu’un Studuino ?

Studuino est le petit ordinateur que tu programmeras dans ce cours. On
peut s’en servir pour fabriquer des robots et d’autres machines a partir de
capteurs, de LED et de moteurs !

Studuino

Qu’est-ce qu'un moteur a courant continu ?

Les moteurs a courant continu tournent a la vitesse et dans la direction
que tu programmes. Ouvres—en un : on utilise ce méme type de moteur en
cours de sciences ! Tu verras également que ces moteurs utilisent des
engrenages pour transférer les rotations du moteur aux essieux.

Le moteur
utilisé en
cours de
sciences

Engrenages

Essieu

Voila a quoi ressemble
I'intérieur d’un moteur.



Se préparer

Avant de commencer a faire tourner un moteur a courant continu, quelques
préparatifs sont nécessaires !

o Ajoute des roues au moteur a courant continu afin qu’il puisse
avancer et reculer.

%’ =

Roue /O

Connecteur du moteur Joint torique
a courant continu

@ Il faudra utiliser une batterie pour alimenter en énergie le moteur a
courant continu. N’oublie pas, la batterie contient trois piles AA/LR6 !

AN Assure-toi que les poles @ et @se trouvent dans la bonne position !

9 Branche la batterie au niveau du connecteur d’alimentation du Studuino.

Vérifie qu’elle
est éteinte !

-----

/N Assure-toi qu’il est inséré correctement !



0 Maintenant, branche le moteur au connecteur M1 du Studuino.

Reset

2232 N

A\ Vérifie qu’il est bien inséré !

Que peut-on utiliser avec un Studuino ?

Ton Studuino comporte plusieurs ports qui te permettent de brancher
d’autres éléments que les moteurs ! On y trouve de la place pour des
capteurs, des LED, des avertisseurs sonores et bien d’autres pieces
encore ! Mais attention, les pieces ne peuvent pas étre branchées sur
n’importe quel port !

D2, D4, D7, D8, D9,
D10, D11, D12:
Les servomoteurs

M1, M2 :
Moteurs a
courant continu

USB : Cable USB

ALIMENTATION :
Batterie




Démarrer le logiciel

Rends-toi sur le bureau et
double-clique sur l'icone. o

StuduinoBP

Btuduing

e Clique sur Mode robotique dans la fenétre qui s’ouvre.

Sélectionner le mode dans lequel vous souhaitez créer un projet.

Mode Robotiqued [ Mode Animation

Vous pouvez convertir \ms@ Vous pouvez ajouter des objets et
en code Python et le trans les programmer pour bouger sur
dans le Studuino. ['écran.

9 L’écran présenté ci-dessous devrait apparaitre.

1 Block programming environment - o x
N —
= Coos & tdina N
® oo .
= e
® ..
[ ]
St Sound
]
|
o
2
@
A Studuino

n)e e

1 Block programming enviranment

Ce logiciel te permet de - = EEEEmm ]

programmer en déposant
des blocs.

Programme 2

Studuino



Définir les ports

Avant de commencer a programmer, tu devras informer le Studuino des
pieces qui lui sont connectées. Pour faire cela, tu dois définir les ports.

o Clique sur le menu Edit en
haut de ton écran et choisis
Ports Settings (Paramétres
des ports).

Edit Help

clic!

Restore
Connect
Port Settings
Motor Calibration .\
C\ic’
Transfer

Choisis « DC Motor » pour M1, puis clique sur Apply (Appliquer)
pour fermer la fenétre de parameétres des ports.

M1 DC motor A 4 Unselect all




Brancher le Studuino (mode test)

Tu devras utiliser un cable USB pour connecter ton ordinateur a Studuino
et les faire communiquer I'un avec I'autre !

o Connecte le Studuino a ton ordinateur en utilisant un cable USB.

Vers le
Studuino

Vers
, )
I’ordinateur

s LR

==

o\ J

A\ Assure-toi qu’il est inséré correctement !

Cable USB

Clique sur le menu Edit en

haut de ton écran et choisis Edi " Studuino
Connect. chc”

Restore




9 En activant le mode test, tu permettras a ton ordinateur et ton Studuino
de commencer a communiquer I'un avec I'autre. Ce message apparaitra
alors. La disparition du message signifie que le mode test fonctionne.

Shifting to Test mode

Si ca Si ca ne
marche... marche pas...

Une fois que le mode test [
est activé, tu verras le
tableau des capteurs en
haut a droite de /
I’écran.

Make sure Studuino is connected to the PC[ 0K |

< Sensor Board
Studumo
A0] LED

Tu verras ce message si ton cable USB

[AZ] Mot connectea
143] Mot connected

i n’est pas branché correctement.
o Clique sur OK et vérifie que ton cable
est connecté correctement avant
d’activer a nouveau le mode test.

A\ ATTENTION Ne débranche pas ton cible USB pendant le mode test !

E=] studuino X

y

COM port was closed in abnormal way.

Débrancher le cable USB interrompra la
connexion avec ton ordinateur et ce
message s’affichera.

Clique sur OK et vérifie que ton cable est connecté correctement
avant d’activer a nouveau le mode test.

10



Faire tourner un moteur a courant continu

Le temps est enfin venu pour toi de programmer le moteur a courant
continu ! Les blocs bleus que tu vois sur le coté gauche de ton écran sont
les blocs que tu utiliseras pour lui envoyer des instructions.

@## ocmotor M1 v power () ... Ce bloc définit la vitesse du moteur a
courant continu.

®# DCmolor Mi~ rolate clockwise v ... Celui-ci controle la direction dans laquelle
il tourne.

o Fais glisser chacun des trois blocs du moteur a courant continu au
centre de ton écran.

@~ File Edit Help Studuino Project

&= Code & Arduino

Motion e

2% DCmotor M1 w pnwer@

gnﬁ DCmotor M1+ rotate E I
r =
&= DC motor M1 - pnwa‘@
=
#¥ DCmolor M1~ siop: Grake v
## DCmotor M1~ rotale clockwise »

Looks e

¥ DCmolor M1~ siop: brake v

Sound

4o

9 Allume ta batterie.

CN CF?

11



Cligue sur tous les blocs pendant le mode test pour envoyer la
commande de ces blocs au Studuino. Positionne le moteur a courant
continu avec I’ergot au-dessus comme indiqué sur I’'image et clique
sur chaque bloc dans l'ordre.

# oo @

- °

Une fois que tu as compris comment tourne ton moteur a courant continu,
pour I’arréter.

clique sur le bloc R il

Choisir une durée d’exécution pour le moteur

Nous allons maintenant programmer le moteur a courant continu pour qu’il
tourne pendant 1 seconde !

Connecte les trois blocs a @ dans I'ordre. En assemblant les

blocs ensemble en une seule et méme série, ils seront envoyés au
Studuino comme une seule instruction.

o

i r
9,!" DC motor M1 + rotate clockwise + }
#% DCmolor Miv siop brake v

Connecte un bloc en le faisant glisser jusqu’a un autre bloc et en le
relachant au moment ou une ombre apparait.

-gﬁ' DC motor M1 =  slop:  brake «

12



9 Maintenant clique sur le bloc

@' pour envoyer le

programme au Studuino !

@ DCmolor Mi~ rotale clockwise v

% DCmolor Miw stop: brake »

As-tu remarqué que le moteur a courant continu ne tourne pas ? Pourquoi,
a ton avis ?

Parce que...

Les commandes des blocs sont envoyées au Studuino dans l'ordre, de
haut en bas. Mais, étant donné que le Studuino exécute les commandes
tres rapidement, il indiquera que le moteur a courant continu s'arréte
aussitot aprés son démarrage. Le moteur a courant continu ne tournera
donc pas.

Afin de faire tourner le moteur a courant continu pendant une durée
déterminée, tu devras insérer une durée entre la commande de démarrage
et d’arrét. Pour ce faire, tu devras utiliser le bloc suivant :

Ce bloc permet de mettre une pause de la durée qui
aura été paramétrée avant de lancer la prochaine

commande !

9 Clique sur . Maintenant, fais glisser et insére un bloc
entre Ies blocs ‘_&" DCmotor M1 v rotate clockwise » et d” DCmator M1 = stop:  brake = .

Cligue sur le bloc @' pour envoyer le programme au Studuino !

@- File FEdit Help Studuino Project

&= Code &2 Arduine

. Control p—

Motion

@ :

Looks k- DG “1 - m@
C\ic

®

## DCmolor M1~ rolale clockwise v

#t# DCmolor Mi~ siop: brake ~

13



Expérimenter vitesse, direction et durée

Essayons de faire tourner le moteur a courant continu a différentes vitesses,
durées et dans différentes directions !

Vitesse

Change la vitesse a laquelle le moteur a courant continu tourne en changeant le
nombre dans :

v@? DC motor M1 * powel |1D||

Le plus petit : Valeurs Le plus grand

0 ~ 20 100

Direction

Clique sur v dans le bloc Bt iiiaies s =]
pour choisir la direction du moteur a courant

continu.
clockwise
counter-clockwise

Frein ou roue libre

Clique sur v dans le bloc pour choisir comment doit
s’arréter ton moteur a courant continu. Tout comme une voiture, le frein
(Brake) fera freiner ta voiture, alors qu’en roue libre (Coast), le moteur
tournera jusqu’a ralentir et s’arréter naturellement.

-# DCmotor M1 » slop: brake »




Durée
Modifie la durée pendant laquelle ton moteur a courant continu tourne en

changeant le nombre dans | " . Tu peux méme utiliser des décimales.

Maintenant que tu sais comment
fonctionne ton programme, il est

temps de passer au mode test. o clict
Restore

Edit Help

Clique sur le menu Edit en haut de Disconnect
I’écran et choisis Disconnect.

Port Settings

Motor Calibration

Transfer

C’est le moment de sauvegarder ton programme !
Comment sauvegarder ton programme ?

Choisis un dossier ici

v o Recherches dans : Ce PC

C“C\ s AN ossiers ()

Bureau i Documents

New p— J
.

Load from your computer ! I objes
3

R

Télichargements

Save 10 your computer

Data (0:)
—

cict

On remballe !

N’oublie pas d’éteindre la batterie lorsque tu as fini !

15



Chapitre 2

Voitures électriques
avec moteurs

Il existe deux types majeurs de voitures : les voitures alimentées par de
I'’essence, et celles alimentées par de I’électricité, elle-méme fournie par une
batterie. Mais ces deux types alimentent leurs roues de plusieurs manieres
différentes !

Essence Electricité

Une machine appelée moteur utilise de Les batteries de ce genre de véhicules doivent
I’essence pour créer du gaz. C’est I’énergie étre rechargées dans des stations de
émise par ces gaz qui alimente les roues ! rechargement, avant de pouvoir retransmettre

cette énergie vers les roues.
Pour : Nous avons fait usage de cette

technologie pendant un long moment et Pour : Ces voitures sont respectueuses de
avons acquis énormément de notre planete car elles n’émettent pas de gaz
connaissances et d’expérience, ce qui nocifs.

nous permet de les rendre moins chéres !
Contre : Elles ne peuvent pas parcourir de

Contre : les émissions causées par ce longs trajets contrairement aux autres

genre de véhicules engendrent beaucoup véhicules alimentés par de I’essence, d’autant
de pollution et impactent fortement le plus que les stations de rechargement restent
changement climatique ! rares !

Il existe également des voitures hybrides qui combinent le meilleur de I'essence
et des véhicules électriques. Elles peuvent parcourir de longues distances avec
une faible consommation d’essence. Dans ce chapitre, nous allons construire et

programmer une voiture robotisée capable d’utiliser un moteur tout comme
une voiture électrique !

16



Construire une voiture robotisée

Maintenant, nous allons utiliser un moteur a courant continu pour
construire une voiture qui peut avancer et reculer!

-
Tu auras besoin de...
Sy
Cable de
Studuino x 1 Cable USB x 1 Batterie x 1 batterie x 1
> ¢ B %
Moteur a courant Connecteur de  Demi-cube B Demi-cube D Demi-cube C
continu x 1 moteur x 2 (Bleu) X 1 (Bleu pale) x 1 (Turquoise) x 3
Y ‘
Barre x 1 Roue x 3 Joint torique x 2
-
Connecte ces blocs. 9 Ajoute une barre au moteur a
Vérifie qu’ils sont bien orientés ! courant continu.

¢ 4 2 .€
9y = 9, | = ‘
2 €

9 Ajoute cette piece a la piece 0. o Ajoute la piece € au Studuino.

S,
AR
,

-
NNy
LA
(A ¢
¥y,
Yo,
%,
»
&ﬁ;’.
&5 v ““
4
4

”
v
)
A
RARR R
-‘.

2 '
. Y _4 2 ,‘
. ‘
’l‘l’
ol
Fexs
V.
LA,
“‘3:-‘-“ (4
-

R
EECED
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6 Ajoute la piece @ a la piece @ .

Ajoute la batterie a ’'emplacement indiqué et branche-la au connecteur

Power du Studuino. Enfin, connecte le moteur a courant continu sur M1.
Voila, tu as terminé !

Fais le test !

Essayons de faire avancer la voiture sur une distance donnée ! Tu devras la
programmer pour qu’elle arrive au premier arrét de bus et s’arréte
définitivement au niveau du deuxiéme arrét et cela sur les parcours (1) et (2) !

Parcours (1)

O | |EDZO

~

Deuxieme arrét de bus

Premier arrét de bus \

| A\

Parcours (2)

O O

* Utilise du papier A4 pour faire ton parcours. Rends—tpl ala
page suivante

* qule les pages a la f|An de ce manuel pour les pour commencer
utiliser en tant qu’arréts de bus. a faire ton

programme.

18



Définir les ports

Maintenant, tu vas indiquer au Studuino que tu as connecté un moteur
a courant continu sur M1!

o Clique sur le menu Edit en . ot O
haut de ton écran et choisis
Port Settings (Paramétres Restore

des ports). -

\

(a\l8

Port Setfings

Motor Calibration .\
c\c

Transfer

Sélectionne DC Motor pour M1, puis clique sur Apply (Appliquer) pour

fermer la fenétre de parameétres des ports.

19



Brancher le Studuino en mode test

Pour envoyer le programme que tu feras vers le Studuino, connecte le
Studuino a ton ordinateur en utilisant un cable USB.

Vers le
Studuino

-

Vers
I’ordinateur

Cable USB

AN

Faire le parcours (1)

o Nous allons commencer par programmer ta voiture pour rouler
pendant 1 seconde. Organise les blocs que tu vois ci-dessous.

M1 *» powe Régle la vitesse sur 100.

M1 » rotate clockwise »

20



9 Estime le temps nécessaire a ta voiture pour arriver au deuxieme arrét
de bus et entre ce temps dans le bloc! .

939' DC motor M1 » power@

;:% DC motor M1 = rotate clockwise =

Entre le temps estimé ici.

Maintenant, nous allons transférer ton programme vers le Studuino.
Clique sur le menu Edit , puis sur Transfer.

Help Studuino
chict

Restore

Connect

Building and updating
Port Settings

Motor Calibration Attends jusqu’a ce que le message

e neter clic? gue tu vois ci-dessus disparaisse.

Quelle différence entre Connect et Transfer?

Le bouton Connect te permet de tester ton programme : les commandes
sont envoyées et exécutées une par une a mesure que tu cliques sur
chaque bloc. Tu dois également laisser ton Studuino branché a ton
ordinateur avec un cable USB pour qu'ils puissent communiquer.

Le bouton 7ransferte permet d’envoyer et de stocker I'ensemble du

programme dans la carte Studuino. C’est pourquoi ta voiture peut rouler
sans étre connectée a ton ordinateur !

21



o Débranche le cable USB.

A Cable USB

Place ta voiture sur le premier arrét de bus. Allume la batterie une fois
que ton programme est transféré et ta voiture se mettra alors a rouler !

g

* Appuye sur le bouton Reset (réinitialiser)
si tu souhaites faire rouler a nouveau ta
voiture !

Bouton de réinitialisation

22



Si ton véhicule rencontre des difficultés a aller jusqu’au prochain
arrét, fais une nouvelle estimation du temps nécessaire, modifie ton
programme et essaye de nouveau ! Une fois ton programme
correctement modifié, transfere-le et inscris ton temps dans la case
ci-dessous lorsque tu as le bon.

Si c’est trop court... Si C’est trop long...

O

Si ton véhicule s’arréte avant ou apres I’arrét de bus,
préte attention a ton bloc de pause !

Il a fallu @ ma voiture ___secondes pour aller jusqu’au deuxieme arrét de
bus dans le parcours (1.

Faire le parcours (2)

A partir de tes résultats sur le parcours (1), observe si tu peux faire
terminer le parcours a ta voiture simplement en changeant le nombre une
fois. Inscris ton temps dans la case ci-dessous lorsque tu as le bon !

II'a fallu a ma voiture ___secondes pour aller jusqu’au deuxieme arrét de
bus dans le parcours (2).

Montrer et partager

Partage avec tes camarades de classe les étapes par lesquelles tu es passé
pour trouver le nombre que tu utilises pour le parcours 2 !

On remballe !

Dans le prochain chapitre, tu devras construire un autre type de voiture.
Mets-la donc de coté. Et n’oublie pas d’éteindre ta batterie !

23



Chapitre 3
Comment faire tourner

une voiture

Pour tourner vers la gauche ou vers la droite sur une route ou a une
intersection, les conducteurs utilisent le volant de leur voiture pour
changer la direction des roues.

Tourner a gauche Tourner a droite

S | | ™

Roue \

Volant

Dans ce chapitre, nous allons
construire une voiture qui peut
tourner ses roues tout comme une
véritable voiture ! Pour lui faire
changer de direction, tu devras
programmer le Studuino pour gu’il
envoie les commandes de virage a
ton véhicule.

Ce moteur
fait rouler

C’est le servomoteur dont ta voiture a )
ta voiture.

besoin pour faire tourner ses roues !

© 2021 Speechi 24



Construire une voiture robotisée

avec des servomoteurs

Tu devras utiliser un servomoteur pour faire tourner ta voiture !
Construisons dés maintenant une voiture qui utilise un moteur a courant
continu pour rouler et un servomoteur pour changer de direction.

Tourne

Qu’est-ce qu’un servomoteur ?

Ces moteurs peuvent étre programmeés
pour effectuer une rotation sur n’importe

librement

Tu vas
programmer

cette partie !

quel angle de 0 a 180 degrés !

Essaye de tourner chaque coté de ton
servomoteur doucement : le plus difficile

a tourner est celui que tu vas
Manipule délicatement ton servomoteur !
A \ad=gldle]al M N’essaye pas de le tourner brusquement ou
de le forcer a tourner !

programmer.

Tu auras besoin de ...

P

Cable USB x 1

Studuino x 1 Batterie x 1

Cable de batterie x 1

¢ N

Demi-cube C
(bleu pale) x5

o

Connecteur de
moteur X 2

-

Joint torique x 2

Moteur a courant
continu x 1

Roue x 2

Servomoteur x 1

Demi-cube D
(turquoise) x 2

25



Connecte ces blocs. Vérifie qu’ils 9 . . R .
o sont orientés dans le bon sens ! Ajoute la piece o a la piece 0

9 Ajoute ces blocs au servomoteur.

g ™

Y
G
&

@ @ Ajoute la batterie.

e o
Qb N
% SSy @ Branche-la sur le port Power.
A * Ll h?
- > . N s ® Branche le moteur sur M1.
. ; %

@ Branche le servomoteur sur D9.

Ajoute les roues au moteur.
Puis ajoute-le a la partie @.

b" il<\r
\;‘_l'.' 2 ;
o *

/\ Connecter le servomoteur

yen

Fil gris

Connecteurs

Joints~toriques

A\ Vérifie que le fil gris
est du bon coté.

o Ajoute la piece € i ton Studuino.
Fini !

k ’:.'f = $ajal ]
". ---n--‘inns

¢ .

26



Faire rouler la voiture

Définir les ports

Maintenant, tu vas indiquer au Studuino que tu as connecté un moteur a
courant continu sur M1 et un servomoteur sur D9 !

o Clique sur le menu Edit en
haut de ton écran et choisis
Ports Settings (Paramétres
des ports).

Edit Help

et

Restore
Connect
Port Settings
Motor Calibration .\
Cclic -
Transfer

g Choisis « DC Motor » pour M1 et « Servomotor » pour D9, puis clique
sur Apply (Appliquer) pour fermer la fenétre de parametres des ports.

M1 DC motor A 4 Unselect all

D9 Servomotor v
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Brancher le Studuino (mode test)

Il est maintenant temps d’envoyer le programme que tu viens de faire vers
le Studuino.

o Connecte le Studuino a ton ordinateur en utilisant un cable USB.

Vers le
Studuino

Vers
y 1
I’ordinateur

& Assure-toi qu’il est inséré correctement !

Cable USB

™

Clique sur le menu Edit en :
haut de ton écran et choisis Bl Studuino

Lo\
Connect. chic®
Restore
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Jeter un ceil au servomoteur

Jetons a présent un ceil a la maniere dont tu vas devoir programmer ton
servomoteur. Le bloc bleu que tu vois sur le coté gauche de ton écran est le
bloc que tu utiliseras pour lui envoyer des commandes.

Ce bloc fait tourner ton servomoteur
vers I’angle que tu auras spécifié.

Set servomotor D9 »+ to @ degrees

o Fais glisser et place un bloc servomoteur.

@~ File Edit Help Studuino Project

&= Code &2 Arduing
M? Motion {';;f
otion pa— g
e =
Looks

. ## DCmolor M1 rofale cloc el
Sound

Tout comme les moteurs a courant continu, les
servomoteurs ont besoin d’énergie pour fonctionner !

Clique sur le chiffre dans le bloc du : ,..H' |
servomoteur et change I’angle a L—/——I

I’aide de I'aiguille du cadran qui

s’affiche.
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Maintenant, parametre les angles suivants pour ton servomoteur et
entoure la direction dans laquelle tes roues tournent !

A 90° ( Gauche / Tout droit / Droite )

Au-dela de 90°

(comme 120°) ( Gauche / Tout droit / Droite )

En-deca de 90°
(comme 60°)

( Gauche / Tout droit / Droite )

Les roues tournent a gauche Les roues restent droites Les roues tournent a droite

A partir des conclusions que tu as pu tirer sur la relation qu’il y a entre les
angles du servomoteur et la direction des roues en e fais bouger tes
roues de la maniére suivante :

Comment tes roues doivent bouger :
Tout droit = Gauche = Droite = Tout droit

Place les blocs que tu vois  Fafl = 0
ci-contre et parametre-les
sur les angles indiqués. = o

Motion /»
Clique sur chaque bloc dans @ Pe=aEmamgF s wnen  caea| ’
I’ordre. Tu devrais observer h
tes roues tourner dans les
directions que tu avais

paramétrées !




@ Connecte tes blocs les uns aux autres comme indiqué ci-dessous. Puis,
clique sur cet ensemble afin de voir tes roues tourner dans I'ordre.
Clique sur le bloc pour envoyer le programme au Studuino.

A ton avis, les roues vont-elles tourner ?

@~ Fie Edit Help Studuino Project

&= Code & Aduino |

Motion

ﬁ DCmotor M1 » mwerm

#¥ DCmotor Miv siop brake =
Control
.. .

Tes roues ne tourneront pas du tout avec ce programme. A ton avis,
comment dois-tu modifier ton programme pour faire bouger tes roues ?

e Insere des blocs entre chaque bloc de servomoteur comme

indiqué et clique une fois de plus sur le bloc = ®  pour envoyer le
programme au Studuino. Cette fois—ci, tes roues devraient tourner.

@~ File Edt Help Studuino Project

&= Code & Arduino |

Motion

o
Looks
@
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Pour quelle raison ton programme de O nat-il pas fonctionné ?

Tes commandes seront envoyées vers Studuino les unes apres les
autres si tu n’utilises pas les blocs pour les mettre en pause.
Cela signifie que chaque commande sera envoyée avant méme que la
précédente n’ait pu fonctionner. Ainsi tes roues ne pourront tourner
gue dans la direction de la derniere commande.

Je voulais dire
90 degrés !

Prendre des virages

Ajoute un moteur a courant continu a ton programme B pour alimenter
tes roues. Tu pourras ainsi programmer ta voiture pour tourner pendant
qgu’elle roule !

o Comme indiqué sur 'image |55 = =
ci-contre, ajoute ces blocs a
ton programme pour envoyer
ces commandes a ton moteur ==

A courant continu. 4
® .

= Code & Arduino

Motion

& omr wi- o @ [l

¥ DCmotr M1+ rolale dockwise +

Control W DCmoior M1 > siop:  brake
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9 Allume ta batterie.

Maintenant, nous avons besoin de __

. Edit Help Studuino Project
transférer ton programme vers le
Studuino. Clique sur le menu Edit
en haut de ton écran et choisis
Transfer.

Lo\
Restore C\\C *

Débranche le cable USB et pose ta voiture sur une surface plane.
Maintenant, allume ta batterie et regarde ta voiture rouler !

* Appuye sur le bouton Reset
(réinitialiser) pour faire rouler a
nouveau ta voiture.

Bouton de
réinitialisation
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Le programme que tu as réalisé fera tourner ta voiture dans les directions
indiguées ci-dessous. Sois attentif a la direction et a la durée pour

chacune des commandes !

,\_’4{/’/‘ DC motor M1 = power@

@7 DCmotor M1 v rotate clockwise ¥

Set servomotor D9 + to @ degrees

DC motor M1 = stop: brake =

Fais le test !

Et ta voiture...

Roule tout droit pendant 1 seconde

Tourne a gauche pendant 1 seconde

Tourne a droite pendant 1 seconde

Tourne tout droit pendant 1 seconde

l‘.".l*l

Conduis dans la direction que tu souhaites !

Réfléchis a la direction dans laquelle tu souhaites
gue ton véhicule roule et programme-le toi-méme.

Direction Direction

Direction Direction

4

Durée Durée

4

4 4

Durée Durée

Direction

Direction

Direction Direction

Durée

Durée

Durée Durée
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C’est le moment de sauvegarder ton programme !

Comment sauvegarder ton programme

Save to your computer

On remballe !

chic!

? . .
" Choisis un dossier ici

*I° ~ Dossiers (0
Bureau Documents

) Bocuments =
- ] | o=

& Camera-MGI0] L tmege ) Musique
o) IMAGES L

Objets 3D 3 Télichargements

Data ()
—

Tape le nom de ton fichier ici

Tu auras besoin de ta voiture pour le chapitre suivant. Range-la donc
correctement dans une boite pour le prochain cours. Et n’oublie pas

d’éteindre ta batterie !
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Chapitre 4

Voitures sans chauffeur

Les systemes anticollisions qui aident a conduire en toute sécurité ne sont
rien d’autre que des systemes d’aide a la conduite.

En voici quelques exemples :
» Les systémes qui actionnent automatiquement les freins lorsqu'ils détectent
une collision potentielle.
* Les systémes qui ajustent la vitesse d’une voiture sur l'autoroute en fonction de
sa distance avec la voiture qui nous précéde.

Mais il existe encore un autre type de systeme qui fait beaucoup parler de lui : les
systemes de conduite autonome. Il s’agit la d’une technologie qui alimentera la
prochaine génération de voitures.

Les voitures autonomes utilisent un ordinateur pour prendre toutes les décisions
qu'un conducteur prendrait sur la route, incluant la commande du volant et des
pédales, la lecture des feux, des panneaux de signalisation, ainsi que des contrdles
de sécurité. Cela signifie que le conducteur peut atteindre sa destination sans avoir a
soulever le moindre petit doigt !

Penchons-nous un peu sur les voitures autonomes

L'ordinateur embarqué dans une voiture autonome utilise des capteurs
complexes tels que des caméras a 360 degrés, des radars et des GPS pour
garder un ceil sur ce qui I’entoure pendant sa conduite. Une fois ces
systemes installés sur un grand

nombre de véhicules, il est vraisemblable
de croire que les accidents de trafic causés
par I’lhomme finiront par chuter !

Une autre bonne nouvelle concernant ce
genre de véhicule est qu’ils pourraient
permettre aux conducteurs agés et aux
personnes handicapées de se déplacer
d’un endroit a un autre d’une nouvelle
maniere.

Voiture sans chauffeur de Google
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Programmer le taxi du futur !

Dans ce chapitre, nous allons prendre ta voiture robotisée et la programmer
pour en faire un taxi capable de transporter des passagers vers leur
destination. Tu devras faire en sorte de la faire rouler de maniére sire depuis
la station (point de départ) vers le domicile des passagers (destination).

4 N\
Tu auras besoin...

Cable USB x 1

Ta voiture robotisée du chapitre 3

N

Fais le test !

Commence par suivre le parcours (1) et vois si tu peux faire la totalité du
chemin jusqu’au parcours (3). Si tu rencontres des difficultés, reporte-toi
aux pages 38 et 39 pour voir comment modifier ton programme !

Domicile (Destination)

|

_— Station oo T

1 (Départ) oo L] oo
o o o o oo
p— 4 p—¢

* Utilise du papier A4 pour faire ton parcours.

* Copie les pages a la fin de ce manuel pour les utiliser comme points de
départ et destination.
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Régle @)

Régle @

Régle 3

Ta voiture doit
démarrer de la station.

Elle ne doit quitter
le parcours a aucun
moment.

Arréte-la a la case
« maison » pour

terminer le parcours.

—

Et si tu rencontres des difficultés ...

Si ta voiture rencontre des problémes sur le parcours, procede
aux vérifications suivantes pour modifier ton programme :

X

Le probleme Pourquoi ? Comment le résoudre ?
Elle tourne dans la Reviens a la page 30 et régle les
i i de | ngl rvom rs.
direction opposée ! Tes roues angles de:es servomoteurs
| x tournent dans r ij |
2 oo le mauvais "
/ , ‘ oo sens. ¥ DGmotor Miw power@
"/ y’ DCmotor M1 = rotate clockwise
» % Set servomotor D9 w ln@deglees
-
L1
Ol o
) S — .
/A Quels angles mettre pour tourner a
gauche et tourner a droite ?
Reviens a la page 30 et regle la durée
Elle continue a rouler pendant laquelle elle roule.
et quitte le parcours ! | La durée de
tes virages est
trop longue !

Comment as-tu trouvé la durée
de tes virages ?
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Le probleme Pourquoi ? Comment le régler
Elle roule tout droit et Reviens a la page 30 et regle la durée
dépasse les limites du pendant laquelle ta voiture roule tout
parcours. droit.
Ta voiture
roule tout droit
pendant trop
longtemps.
oo
oo
l"""l Comment as-tu trouvé la durée pendant
laquelle ta voiture roule tout droit ?
[+] o
Elle se renverse
en tournant
Tes roues
oo tournent trop
oo
brusquement
vers la droite DGmotor M1 w rolale  clockwise
ou vers la
Selservomotor DI+ o degrees
gauche. o

Comment changes-tu tes angles afin
que tes roues aient un angle de
braquage plus faible ?
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Conclusion

Ta voiture a-t-elle rencontré des difficultés pour effectuer le parcours ?
Inscris-les dans le tableau ci-dessous en méme temps que les étapes par
lesquelles tu es passé pour améliorer ton programme !

Parcours Le probléeme Comment je I’ai résolu

C’est le moment de sauvegarder ton programme !
Comment sauvegarder ton programme ?

Choisis un dossier ici

« Dossiers (7)

Bureau i Documents

4 L=
- Images m Musique

Objets 3D 3 Télichargements

Save to your computer

C\\C‘ 5 ol [ i D)

Tape le nom de ton fichier ici _ @

On remballe !

N’oublie pas d’éteindre ta batterie lorsque tu as fini !
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(1) Arrét de bus (pages 18 a 23)
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(2) Station (pages 37 a 39)
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(3) Domicile (pages 37 a 39)
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Apprendre a programmer des robots pour comprendre le monde
d’aujourd’hui et de demain.

Les machines programmées, de plus en plus intelligentes, font partie intégrante de notre vie
de tous les jours. Elles nous accompagnent, nous entourent et ont envahi tous les domaines
de notre vie quotidienne. Maitriser le monde, ce n'est pas les utiliser, mais avant tout
comprendre comment elles fonctionnent.

Comment fonctionnent-elles ?
Selon quelle logique ? Selon quels algorithmes ?
Comment sont concus les programmes qui leur dictent leurs actions et réactions ?

C'est ce que vous apprendrez tout au long de ces livrets d'apprentissage. Et pas seulement
"en théorie" : vous pourrez vous-méme concevoir et programmer vos propres robots : des
actions simples aux plus complexes, vous apprendrez a programmer des robots amusants et
originaux que vous aurez congus vous-méme. Une seule limite : votre créativité !

L’école des robots permet a tous de s'initier a la programmation en s'amusant, un enjeu
majeur, aujourd'hui et demain.

[+#] Ecole Robots

Apprendre a coder avec les robots éducatifs

CURSUS EDUCATION NATIONALE

Pour en savoir plus : www.ecolerobots.com
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