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1. Description du matériel et particularites

Il s’agit d’un robot éducatif programmable mBot 2 de la marque Makeblock. C’est
une solution compléte pour pratiquer [I'expérience de la programmation,
I'électronique et de la robotique au cycle 4.

Avec le logiciel mBlock V5 exclusivement (Version en ligne), vous pourrez connecter
ce mBot V2 a des ordinateurs ou des appareils mobiles via le Bluetooth ou Wi-fi. I
doit cependant étre assemblé ce qui permet d’offrir de nombreuses possibilités de
customisation ou de combinaison de capteurs et d’actionneurs.

A noter: Il y a compatibilité avec les capteurs/actionneurs de la gamme mBuild.
Attention, la plupart des capteurs/actionneurs du Mbot1 sont incompatibles avec le
Mbot2.

Inclus dans la boite

=1

—_ @D
e @ QO

b@ - | jrie
e 1 x chassis e 1 x Cyberpi
e 1 x plan de route e 1 x module 4 capteurs de
e 22 xvis permettant 'assemblage couleurs RGB
du robot et de futures extensions e 1 x mini roulette
e 2 x moteurs e 1 x tournevis
e 1 x Shield mBot V2 e 1 x capteur ultrason
e 1 x cable USB e 1 x Bluetooth et 2.4gHz (selon
e 3 x cables de connexion version)
e 2 x cables de connexion moteur e 2 Xxroues
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https://www.youtube.com/watch?v=uxpoP175mOU&t=47s&ab_channel=Makeblock
https://technologieservices.fr/ts_fr/277241.html
https://www.makeblock.com/
https://mblock.makeblock.com/en-us/
https://ide.mblock.cc/
https://technologieservices.fr/ts_fr/277241.html

Présentation mBot 2 et Cyberpi

|Port mBuilt
Bouton-poussoir A

Capteur de lumiére Micro (retour)

Joystick

h directions

m ESP32 avec Afficheur Bouton-poussair B
W .t Blueto . st
WiFi et Bluetooth |couleur | confirmation

Accélérométre
5 LEDs RGB et gyroscope Haut-parleur

|Bouton Home
| pour Cyber05s

| Port USB Type-C

| alimentation)
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mBuild port
Power switch

Multi-function port S1 Servo portS3

Multi-function port S2 Servo port 54
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CyberPi port

port EM1
Encoder motor
port EM2

DC motor port M1
Encoder motor

Logiciel et programmation : mBlock V5 pour Mac/Windows, iPad mBlocky.
Entrées : capteur de lumiére, boutons, ultrasons, capteur de couleurs (RGB),
encodeurs moteurs, microphone, port multifonctions.

Sorties : Haut-parleur, Bande de 5 Dels, deux moteurs a encodeur, écran
couleur, ports accessoires, deux ports servomoteurs, deux ports moteurs a
courant continu, 8 Dels sur le capteur a ultrason

Microcontréleur : ESP32

Puissance : 27,75W

Batterie : 2500 mAh

Communication sans fil : Bluetooth et Wi-Fi

Dimensions : 187,5 x 102,5 x 224mm assemblé

Poids : 1 072 g assemblé
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Caractéristiques du produit mBot V2
Commande principale Cyberpi
Processeur ESP32
ROM 448KB

Communication sans fil

Bluetooth et Wi-fi 2,4 GHz

Entrée capteur de lumiére, boutons, ultrasons,
capteur de couleurs (RGB), encodeurs
moteurs, microphone, port
multifonctions

Sortie Haut-parleur, Bande de 5 Dels, deux

moteurs a encodeur, écran couleur, port
accessoires, deux ports servomoteurs,
deux ports moteurs a courant continu, 8
Dels sur le capteur a ultrason

Nombre de programme pouvant étre stocké

8

Codage Programmation par blocs, Python
Interface du moteur d’encodeur 2

Interface du moteur en courant continu 2

Interface du servomoteur 2

Batterie 2500 mAh

Vitesse de rotation

0 a 200 tr/min

Couple moteur 0,15 Nm
Rotation Angle précis
Matériau de I'arbre de sortie Métal
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Notice d’assemblage

Pour pouvoir utiliser ce robot, il faut dans un premier temps I'assembler en suivant le
manuel d’utilisation. Celui-ci va détailler étape par étape le processus d’assemblage.

Let's get started | #43L TH3% | Instructions de montage | Instrucciones de montaje | @
Vamos comegar | Bauanleitung | MHcTpykumm no c6opke | Istruzioni di montaggio | €% A| i
I | FYA4A%IR | Bouwinstructies

TN = |

ON |
=/ {. x2 | 0 x 2 ‘
|

[©)]
)

()

@

e

1),
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https://education.makeblock.com/wp-content/uploads/2021/04/mbot2.0_-KD010368000-1-1.pdf

Connexion des cables

Pour un fonctionnement basique et en utilisant la configuration standard vous allez

devoir connecter les cables de la fagon suivante.

" Wiring tips | £+ | Conseils de ciblage | consejos de cableado
Conselhos de cablagem | Verkabelu

menti per il cablaggio | 2t0| 3 & | ##

stipps | coBeTbl no nogknoyexuio | Suggeri
EEE | Bedrading tips

@

@ Left motar | /2 E— % — | Moteur de @ Right maotor | 55 €— % — | Moteur de
gauche | Motor izquierdo | Motor droite | Motor derecho | Motor direito |
esquerdo | Linker motor | neewii moTop | Rechter motor | npaewii moTop | Motore
Motore sinistro | 215 2E | 5% | Linker destro | 2 2% 2H | 5%i% | Rechter
motor motor

3. Installation du logiciel

Le logiciel mBlock V5 intégre I'environnement de Scratch en ajoutant la possibilité de
piloter du matériel tels que les produits de la gamme Arduino™, Grove ainsi que la
gamme de produits Makeblock. Bien évidemment, le logiciel mBlock V5 reste la
solution la plus adaptée pour la programmation du robot mBot ainsi que les autres
robots Makeblock.

Il existe un fonctionnement local, installé sur le poste informatique. Cette version me
semble intéressante dans une salle de classe de Technologie pour une question de
dépendance du réseau.

Il existe aussi une version en ligne accessible directement depuis la plateforme

https://ide.mblock.cc/.
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https://ide.mblock.cc/

Lorsque vous démarrez I'application ou la version en ligne, vous accédez a la page
suivante :

— x
makeblock | mBlock ®. & Fichier & Editer | | Sanstitre || @ Enregistrer 1 Parcours dapprentissage W Tutoriels g8 Retours - ‘ Editeur Python
\ = _— Y

Audio
| 7 S
y
=
o \ffichage

I arréter I' n
.’ o
on 78 jouer 'enregistrement jusqu'a la fin
:
"

78 jouer la note () pendant

jouer caisse claire v I
B augmenter la vitesse de I'audio de I
B régler la vitesse de l'audio & 1 I

(=]

OB vitesse de l'audio

M 5 rcglez fe volume 3 @) %

73 jouer un son de Hz pendant

On constate que I'écran est décomposé en 3 parties, une partie de simulation (1),
une partie de programmation (2) et une partie de configuration (3).

4. Mise en service
Identification des appareils

Cliquez sur “Appareils” puis “Ajouter”

I Appareils I Objets Arriere plan

- —
121

Appairage du robot - Appareils
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Ensuite, vous allez devoir sélectionner le robot mBot :

Bibliothéque d'appareils

CyberPi I xLight
Divelopee. Dévelonpeur

r—-a

mBot Mega Codey

\_.:. oppeurs: mBlock > < mB Développeurs: mB Développeurs: mBlock
[ -5 e %

g oee ol rt
ey LA S .
Y a K 7‘,“\1’

mBot mBot Ranger 1 ionBlock
Développeurs: mBlock Développeurs: mBlod mE eloppeurs: mBlock

Neuron
Développeurs: mBlock

Halocode
Développeurs: mBlock

sl ol ol .

Maintenant, vous avez acces a I'appareil mBot dans la partie de configuration (3) :

Objets

Les fonctions sont maintenant disponibles pour interagir avec le robot :

Apparence

Montrer

Action

Détection

Contrdle

Opérateurs

[ ]

Variables

Mes blocs

~
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Connexion USB

Le robot doit étre mis sous tension puis branché, afin qu’il soit “visible” sur Mblock.
Pour connecter votre robot mBot en connexion filaire, vous allez devoir sélectionner
le mode USB puis le port COM actif.

Cliquez sur l'icone “Connecter” :

Commutateur de mode

Televerser

<D
|

—_—— ——

T

——

F — — 1
Sélectionnez USB, puis “coLneiter_”_

UsB Bluetooth 24 GHz x

Afficher tous les appareils disponibles

" Y
COM3 n
[} n
[ ]
D
K [ |
e —

» Veuillez vous assurez-vous que le cable
USE est correctement connecté 3
I'appareil.

= Veuillez vous assurer que I'appareil
connecté est allumé.

= Un seul appareil peut &tre connecté a la
fois dans cette version. La connexion de
cet appareil entrainera la déconnexion du
précédent.
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L'appareil ainsi connecté :

Appareils Objets Arriére plan
'S \
I
I L I
|
I Appareil connecté
— - —

Comment utiliser
l'appareil?

( ¢2 Déconnecter )

( €3 Paramétres )

Lorsque vous avez connecté I'appareil, vous avez accés a plusieurs modes qui
correspondent aux deux fagons d’utiliser le robot programmable :

e Le premier mode “Téléverser’ correspond au fait de télécharger et
d’enregistrer, dans la mémoire du robot, le programme créé sous mBlock. Il a
pour avantage de ne pas avoir de temps de latence entre une commande a
effectuer et I'action a réaliser.

e Le second mode “En direct’ correspond a une programmation en direct, vous
pouvez voir I'action du programme se réaliser directement sans avoir a le
télécharger dans la mémoire du robot. Il a pour avantage de pouvoir tester
rapidement un programme.

Connexion en bluetooth

Pour connecter votre robot MBot en connexion sans fil Bluetooth vous allez devoir
sélectionner le mode. Il vous faudra au préalable de ces étapes mettre sous tension
le robot et insérer le dongle Makeblock Bluetooth dans le port USB.

Cliquez sur l'icbne “Connecter” :
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Sélectionnez Bluetooth, puis “connecter’.

USB I Bluetooth I X

Afficher tous les appareils disponibles

ez que votre
dinateur prend en charge le Bluetooth

activée.

4.0 et que cette fonction est déjz

Veuillez vous assurer que l'appareil

connecté est allumé.

Un seul appareil peut étre connecté a la
fois dans cette version. La connexion de
cet appareil entrainera la déconnexion
du précédent.

Note: La mise a jour, si nécessaire, ne peut se faire qu’en filaire.

Comme pour la méthode précédente en filaire, lorsque vous avez connecté
'appareil, vous avez accés a plusieurs modes qui correspondent aux deux fagons
d’utiliser le robot programmable :

e Le premier mode “Téléverser’ correspond au fait de télécharger et
d’enregistrer, dans la mémoire du robot, le programme créé sous mBlock. Il a
pour avantage de ne pas avoir de temps de latence entre une commande a
effectuer et I'action a réaliser.

e Le second mode “En direct’ correspond a une programmation en direct, vous
pouvez voir l'action du programme se réaliser directement sans avoir a le
télécharger dans la mémoire du robot. Il a pour avantage de pouvoir tester
rapidement un programme.

Page 12



Différences entre les modes «en direct» et
« Téleverser »
Avantages Inconvénients

Mode « en direct »

- Gain de temps car il n’y
a pas de téléversement.

- Pilotage sans fil.

- Affichage des données
en direct.

- Le robot Mbot 2 n’est
pas autonome.

- Certaines extensions ne
sont pas prises en
charge.

- Le manque de rapidité
de communication du
programme vers Mbot 2,
peut parfois poser des
problémes de réaction du
robot.

Mode « Téléverser »

- Le robot Mbot 2 est
autonome.

- Toutes les extensions
sont acceptées.

- Exécution parfaite et
rapide des programmes.

- Le téléversement peut
prendre jusqu’a 30
secondes.

- L'affichage des données
est plus lent qu'en mode
direct.

5. Procédure de programmation

Voici une méthode détaillant les principales étapes pour mener a bien un projet de
programmation avec le robot mBot

Etape 1, "Evé

neme nt" Evénemeni

Dans un premier temps, nous allons devoir identifier I'action a réaliser par le robot
mBot. Pour notre exemple, nous allons simplement tenter de programmer une

mélodie.

La premiere étape consiste a choisir dans quel mode nous allons travailler, soit en
“téléverser”, soit en “direct”. En fonction de ce choix nous n’aurons pas accés aux

méme événements, certains seront grisés et inutilisables.
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En mode “Téléverser” : En mode “Direct” :

5 pu

= T

Pour cet exemple, nous allons détailler le mode téléverser, cependant ce sera
similaire pour le mode en direct. Il faudra simplement choisir I'événement

déclencheur parmi ceux proposés : “Lorsque vous cliquez sur ...”, “Quand la touche

... est pressee’, “Lorsque le bouton embarqué ...”, etc.

Sélectionnez I'événement déclencheur suivant :

Faire un “glisser-déposer’ dans la zone de programmation (2).

Etape 2, "Contrble" &i&

La seconde étape consiste a sélectionner un élément de “Controle” qui permettra
de donner une temporisation entre I'événement déclencheur et le moment du
déclenchement de 'action.

Faire un “glisser-déposer’ dans la zone de programmation (2)
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Voici le résultat obtenu aprés ces deux étapes :
n " .
Etape 3, "Montrer" L2I&

L'étape suivante va consister a insérer la note de musique a jouer : 60.

Dans le menu déroulant, sélectionnez la note “60” :

@B jouer la note @ pendant temps

Répétez cette opération jusqu’a obtenir le résultat suivant :
N

attendre o secs

OB jouer la note @ pendant temps
B jouer la note @ pendant temps
OB jouer la note @ pendant temps
OB jouer la note @ pendant temps
BB jouer la note @ pendant @ temps
OB jouer la note @ pendant temps
E B jouer la note @ pendant temps

@B jouer la note @ SELTERIN 0.25 RENTH

OB jouer la note @ pendant temps
B jouer la note @ pendant temps
OB jouer la note @ pendant temps

Attention au temps des pulsations qui ne sont pas identiques.
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Etape 4, “Télécharger”

Cette étape permet de télécharger et tester le programme sur le robot mBot. Si le

téléchargement se passe correctement, en allumant le robot vous devriez entendre
la mélodie “Au clair de la lune”.

EsE===

Tester le programme en le téléchargeant :

e ® & @
|

T

)
=———]

Televerser BaiRslg=ins

- T Ty
[+] Télécharger [
|

Progression du téléversement :

Progression du téléversement

\Users\Marcimblock-

rc\mblock-

ourcesiappimlink-
" -lm

O ihex -R .eeprom
Id\out.elf"
temp'build\out.hex

middleware of arduino

Etape 5, “Répéter X”

Pour aller plus loin avec les éléves, vous pouvez utiliser une nouvelle fonction

“boucle”, qui consiste a répéter plusieurs fois la méme action. Ce genre
d’optimisation permet de simplifier le programme et sa lecture.

Répétition “boucle” :

il

(10
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Cette série d’actions peut s’optimiser :

B jouer la note @ pendant temps

B jouer la note @ pendant temps
B jouer la note @ pendant @ temps

Optimisation possible pour ne pas répéter I'action trois fois :

0B jouer la note @ pendant temps

Répétez cette opération jusqu’a obtenir le résultat suivant :

attendre o secs

I8 jouer la note @ pendant temps

@B jouer la note @ pendant (FELP temps

OB jouer la note @ pendant @ temps

T8 jouer la note @ pendant @ temps
OB jouer la note @ pendant temps
OB jouer la note @ pendant temps
répéter o

jouer la note @ pendant temps

T8 jouer la note @ pendant temps

Etape 6, “Pour toujours”

Une derniére amélioration pourrait s’'intégrer en répétant indéfiniment la mélodie
avec la boucle “Pour toujours”.
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Résultat a obtenir :

@B lorsque CyberPi démarre

pour toujours

attendre o secs
répéter e
OB jouer la note @ pendant temps

I8 jouer la note @ pendant (&) temps

08 jouer la note @ pendant @ temps
| I8 jouer la note @ pendant @ temps
OB jouer la hote @ pendant temps
OB jouer la note @ pendant temps

OB jouer la note @ pendant temps

6. Exemples de programmation

Programmes réalisés sur Mblock version 5

1- Se déplacer sur une piste

BB lorsque le bouton A v est pressé
pour toujours
&% avancerv a @ tr/min
-si E capteurquad RGB 1 v le ligne v statutdelletRlest (1)01 v ? Jalors

&2 tourneradroitew a @ tr/min

si ) capteurquadRGB 1 v le ligne v statutdelletRlest (2)10v ? _alors

&26 tourner a gauche v 2 @ tr/min
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2- Le détecteur d’obstacle

OB lorsque le bouton A v est pressé

pour toujours

&% avancerv a @ tr/min

si E capteur ultrason 1 » :distance jusqu'a I'objet (cm) ' < m alors

&% tournera gauche v @ ° jusqu'a la fin

/. Entretien

Changement des piéces : Composants a remplacer tels que moteurs, roues,
batteries etc.

Recharge des batteries des Mbot 2 avec un systéme pour charger plusieurs
batteries en simultanées :
e Hub multi ports USB avec interrupteur et alimentation ou Hub de chargement
Thymio
e Cordon USB type C

Appairage des dongles pour MBot 2.

Manuel d’utilisation : Lien ici
mBlock officiel : Lien ici
Téléchargement mBlock V5.4.0

mBlock en ligne
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https://www.a4.fr/robotique-programmation/robots-programmables/mbot2-makeblock-education.html
https://technologieservices.fr/ts_fr/805448.html
https://technologieservices.fr/ts_fr/277638.html
https://technologieservices.fr/ts_fr/277638.html
https://technologieservices.fr/ts_fr/805841.html
https://technologieservices.fr/ts_fr/276750.html
https://education.makeblock.com/help/mbot2-start/
https://mblock.makeblock.com/en-us/download/
https://dl.makeblock.com/mblock5/win32/V5.4.0.exe
https://ide.mblock.cc/

