Robot Légo Mindstorms Ev3
PRESENTATION ET MISE EN oeuvre




Les composants principaux

Gros moteur Brique EV3 Capteur tactile

+ Pour programmer les actions + Centre de commande et + Reconnait trois états : enfoncé,
du robot avec précision et énergétique du robot. heurte et relache.
puissance.

Capteur de couleur
+ Reconnait sept couleurs et
mesure la luminosité.

Balise /
Teélecommande infrarouge

+ Télécommande du robot.

Moteur moyen
+ Un moteur qui reste précis,
mais qui abandonne un peu de -
puissance au bénéfice de la e
compacité et de la rapidité de - '6?.) |
réaction. . ‘;ﬂ'/,-’ Capteur infrarouge
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* trouver la Balise / Télécommande
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La brique de commande EV3 /\ Jgj] ! ! !

Caractéristiques :

+ Systéme d'exploitation — LINUX
+ Processeur ARM9 300 MHz
+ Mémoire flash — 16 Mo
+ Mémoire vive — 64 Mo
+ Résolution de I'écran — 178x128/noir & blanc

4 Ports de sortie (moteurs)
Connexion usb au PC (télécharg.)

2 : Bouton de centre
- allumer la brique
- sélectionner
- valider
3 : Boutons de navigation

1 : Bouton de sortie
- sortir d'une action
- arréter le programme
- éteindre la brique

Pour éteindre la brique : 1=>3=>2.
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Port USB (Mise en série , clé wifi)

Port carte SD (extension mémoire I ——

32Go max)

\ ! ! !$ Haut-parleur

4 Ports d'entrée

m (capteurs)

Le site de ressources : http://www.lego.com/fr-fr/mindstorms

Le logiciel de programmation et de montage

L'aide est fres complete
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http://www.lego.com/fr-fr/mindstorms

La programmation

C'est une programmation graphique par assemblage linéaire, horizontal, de blocs de fonction. Le
programme se lit et s'exécute de gauche a droite.

1 - Les blocs de fonction

Les blocs d'action

Moteur Gros Déplacement Déplacement Affichage Son Témoin
moyen moteur et direction  mode char d'état de la
brique

Les blocs de capteurs
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Boutons Couleurs Infrarouge Moteur Minuteur Tactile
brique (position,
vitesse,
puissance)

Les blocs de calcul

WJ\ T &] WJ\ = WJHJW

Lire/écrire des vamables, des tableaux, lire des cons‘ranTes, opération logiques et
mathématiques, comparateur, plage, texte, nombre aléatoire.
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Démarrer  boucle sélecteur Couleurs  Interruption

de boucle
Les blocs avancés
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Acces aux fichiers, messagerie, connexion Bluetooth, maintenir activé, valeur brute du capteur,
moteur non réqulé, inverser le moteur, arréter le programme




Les blocs perso S

Ils sont formés par un regroupement de blocs classiques (encapsulage). » ¥ e
Ils permettent de compacter le programme avec des macros fonctions.
Ils apparaissent sous la forme ci-contre.
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2 - Liaisons entre les blocs

a) - Liaison chronologique

Par emboitement :

Par lien filaire (flux) : on tire un fil entre les deux blocs (la souris devient une bobine).
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b) - transmission de valeurs entre blocs

Il faut tirer un fil entre la sortie et |'entrée)

Types de données : numérique Forme : F™ Couleur lien : jaune
Exemples :
3
1,25 ]JD@ ‘ (® @ » = ||
-75
87456,3487 O ’775 | I '{—L
-0,002 \ .
sortie entrées
Types de données : texte Forme : ™ Couleur lien : orange
) 1
. Exemples & T GD GD GD — QD|QI T g |x| \f E “A.JJ
Bonjour AT L R W o
A Al T Jodeodonfocha |
Ce texte est plus long. — =
Aa123@#$%-+= . p
sortie RN entrées
Types de données : logique Forme : l—/\—| Couleur lien : vert

Valeurs autorisées

Vrai

Faux o | i 4,/
entrée

sortie




c) - Exemple
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numerique texte logique
3 - Exemples de programme
o) Un rire est poussé si on appuie sur le bouton

 tactile et le moteur A se met a tourner (6
tours).

Laughing 1

rLe robot avance en louvoyant. Si la lumiére
dépasse 4, alors il effectue la manceuvre
« skate » et affiche une mine réveillée sur
I'écran.
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4 — Déroulement du programme

Le moteur C ne commencera a tourner que lorsque le moteur B aura fait ses 10 tours.

Dans |'exemple ci-dessus, le moteur C va s'arréter car il est freiné a la fin de son tour de
rotation (maintien de la position) alors que le moteur B s'arrétera librement par frottement et
he sera pas bloqué.



Ici, le moteur B démarre et le moteur C se lance immédiatement apreés.

Le programme s'arréte s'il n'y a plus de bloc.

5 — Boucles

Pour qu'un programme se répeéte, ou une partie seulement, il faut mettre une boucle infinie, ou

une boucle avec une condition de sortie. Appui sur le bouton du
o1 ) centre, par exemple,
. pour sortir de la boucle \)

Ici, les deux moteurs fonctionnent tant que la
distance mesurée par le capteur infrarouge ne
descend pas en dessous d'une certaine limite.

5 — Test

Tl est souvent nécessaire de faire un choix logique binaire (vrai ou faux) entrdinant des actions
différentes suivant le cas.

o Exemple :
i COt? execute si Les deux moteurs tournent si le capteur
Le capteur tactile | vy Clestvrai. tactile est enfoncg, sinon, arrét.

e ",
Dy

est-il enfoncé ?

~. Coté exécuté
si c'est faux.




6 — Test multiples

Quand plusieurs valeurs sont possibles et demandent des actions différentes.
Vocalisation des couleurs

Exemples :

détectées

E] Ajouter condition

E] Valeur de condition
E] Condition par défaut
Supprimer la condition

téléco

Contréle des moteurs par la télécommande

7 — Calculs

Il est parfois nécessaire de faire des calculs.

Puissance = niveau_ Iumiére 50
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Mode| Valeurs d'entrée utilisées| Résultat en valeur de sortie
Additionner A B A+B
E] Soustraire AB A-B
[Z] Multiplier A B AxB
E] Diviser A B A=B
Valeur absolue |A AsiAz0-AsiA<0
Le résultat est toujours = 0.
Q @ Racine carrée A VA
-/’4 X -ﬂ Exposant A (base), N (exposant) AN
Avancé A B, CD A+B-C"D

Ci-dessus : exemple de calcul de la commande de puissance du moteur a partir de la sensibilité

lumineuse.

Ou encore |'exemple suivant qui affiche sur |'écran le nombre de fois ol le capteur tactile a ét+é

appuye
Déclaration de la variable
numeérique compteur,
mise a 0
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Capteur émetteur- —

8 — Capteurs : Balise — téelécommande récepteur infrarouge o
. Yy °A
Mode Balise (bouTon 9 de la balise-télécommande) |
lll
___________________________________________ [ .
WEead
( J lll Balise- telecommande
‘ = (émetteur Infrarouge)

Retourne une direction entre -25 et +25
Retourne une distance entre 0 et 100 (~75cm)
La hauteur du capteur par rapport a la balise a peu d'incidence.

Mode Télécommande (retour des touches appuyées)

- 9 ~—  [olist

8 — Capteurs : Capteur de lumiére ambiante ou réfléchie, de couleur

En lumiere réfléchie, les résultats sont optimums @ 5 mm de la surface (valeur 81 sur feuille
blanche) La valeur maxi est 100.

100 maxi
(81 mesure)

0
1 0 6

Détection des couleurs (retourne une valeur de O a 7). La distance maxi est de 2 cm.

<HE
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7 | 5 | 7

Détection de luminosité ambiante valeur retournée de 0 a 100.



9 — Actions

a - Moteurs
Pilotage du moteur moyen — Pilotage d'un seul moteur gros

pi@;w
|I£i| ?5| 4, |J

Blocage maintenu du
moteur, ou non, a la fin
du mouvement

Durée du mouvement :
£ Activé

{9 Activé pendant (secondes)

-a— Mouvement continu

3} Mouvements limités

‘@ Activé pendant (degrés)
@ Activé pendant (rotations)

3 couleurs, fixe ou clignotante.

Clignotement (:f;’

c- Sortie son

Son de fichier fréquence ou hote

i Genaral alert l.
D@ -|II Pﬁ. (= . P~ Fichiers son LEGO 0

r O Animaux D@ & .Ill P@_a
[ Couleurs —_—
W Aréter [ Communication |ﬂ| A5| 1 |1oo| e
I~ Jouer un fichier [ Expressions
& Jouer une tonalité =] Informatjons ‘ I
S — [ Mécanigue
Hﬂ:ﬂ Jouer une note ™ Mouvements
[ Nombres l
[ Systéme -
Taille de I'écran 0 177
d- Affichage X : texte noir 1e7nspl>1(g|8 N
Texte a afficher V : texte sur fond noir T s e X |
exte a afficher mEmBme|
N 0 01zsassvagﬂgﬂmmwsnwawamm
(lien ext) ) o B
Ol T & XV Taille de I'écran p
-l - « en lignes, 4
\TE) B | o0 Xx]2 colonnes v [}
. S . . 12x22 2
~ Grille pixels Grille ligne Entrée texte & -l
colonne afficher .
127 -
En taille 1, il y a 22 caractéres par ligne, en taille 2, il y a 11 caractéres par ligne.....
Afflchage de formes Afflchage d'images Q @ =
D‘@] d x ¥y e 1N iGE 1D|@] YRR EL EDF‘CEEE[;Z:izLEGO N
e r O Yeux I
[ Informations
N M LEGO
b [ Objets I
[ Progression
[ systéme - 7596

3 Réinitialiser I'écran




Moteur chenille

Prise en main de la programmation Moteur outil
. . ; A) =
Configuration du robot Capteur tactile (1) ( p
J (non représent.) /<@ :
A 10830 B 0] C 0] 8]
= = S
B0 | Q° | @9©
1 0 2 3 18 4 39
el % | W \
)/
T . Cpteur couleur Moteur
10 - Programmes a réaliser : (3) (non chenille
représenteé) (B)
1 Jouer le son « Go », si I'on appuie sur le bouton tactile (lancement du
programme).

Attendre |'appui sur le bouton tactile.
Jouer le son « Go »
Arrét du programme

2 Faire avancer le robot tout droit sur 20 cm.

Attendre |'appui sur le bouton tactile.
Avancer le robot de 20 cm
Arrét du programme

3 Faire tourner le robot de 180° sur lui méme

Attendre |'appui sur le bouton tactile.
Tourner le robot de 180° sur lui méme
Arrét du programme

4 Faire marcher la pince

Attendre |'appui sur le bouton tactile.

Ouvrir la pince (pendant 0,5 seconde, puissance +/-75, roue libre a fin)
Avancer le robot de 20 cm.

Fermer la pince (en continu, puissance +/-75)

Attendre 1 seconde

Reculer le robot de 20 cm

Ouvrir la pince (pendant 0,5 seconde, puissance +/-75, roue libre a fin)
Arrét du programme

5 Détecter la couleur bleue et la dire

En boucle infinie
Lire la couleur
Si la couleur est « bleu » (test simple)
Dire le son « blue »
sinon....rien
fin boucle

(C) Capteur IR (4)



6 Détecter une couleur et la dire

En boucle infinie
Lire la couleur
Si la couleur est : (test multiple)
« noir » : Dire le son « black »
« bleu » : Dire le son « blue »
« vert » : Dire le son « green »
« jaune » : Dire le son « yellow »
« rouge » : Dire le son « red »
« blanc » : Dire le son « white »
« marron » : Dire le son « brown »
« pas de couleur » : ...ne rien faire
fin boucle

7 Télécommander le robot fagon char Coé?]r:;ﬂges

En boucle infinie gauche
Lire le bouton de télécommande appuyé
Si le bouton est : (test multiple)

: Arrét du robot

: Avancer vers la droite (plein gaz en continu)

: Reculer vers la droite (plein gaz en continu)

: Avancer vers la gauche (plein gaz en continu)

: Reculer vers la gauche (plein gaz en continu)

: Avancer tout droit (plein gaz en continu)

: pivoter dans le sens horaire (plein gaz en continu)

: pivoter dans le sens trigonométrique (plein gaz en continu)
8 : Reculer tout droit (plein gaz en continu)

fin boucle

Commandes
chenille
droite

NOoOoh~hwnNn+=O

Attention a choisir un canal de communication différent de celui de vos voisins |

8 Afficher a I'écran la position (distance, direction) de la balise

En boucle infinie
Lire la position de la balise
Effacer I'écran et afficher la distance de la balise sur la premiere ligne
Afficher la direction de la balise sur la troisieme ligne
Attendre 1 seconde
fin boucle

9 Faire faire un rectangle de 40 cm par 20 cm au robot.

Appui sur le bouton tact. Avancer le robot de 40 cm

Avancer le robot de 40 cm Tourner le robot de 90° sur lui méme
Tourner le robot de 90° sur lui méme Avancer le robot de 20 cm

Avancer le robot de 20 cm Tourner le robot de 90° sur lui méme
Tourner le robot de 90° sur lui méme Arrét du programme
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