Séquence

P PLAIRE

Pensée Lagique.

Découverte du robot INOBOT

& Algorithhmes et Informatique CEZ
des Robots d'Evian

Classe de CE2 de Baptiste Girard Despraulex a LA CHAPELLE D’ABONDANCE

Lien vidéo : https://youtu.be/gZzqYEFpPhM

1- Séance découverte

2- Observation du programme Scratch

3- Création d'un dictionnaire de commandes par
tatonnement avec le robot

4- Création d'un programme simple

5- Création d'un labyrinthe et du programme
nécessaire pour en sortir.
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https://youtu.be/gZzqYEFpPhM

1 - Séance découverte

Séance réalisée avec un
robot et la projection de
Scratch pour Inobot au V.P.I

Pré requis :

Connaissance de la définition
du robot (non-obligatoire).
Notions de base de scratch
(connaissance minimale du
logiciel)

Observation d'Inobot par groupes et rappels sur la notion de robot (capteurs /
moteurs /programmable).
e Que retrouvons-nous sur ce robot ?
Fiche Iégende a remplir (en lien avec |'activité réalisée sur le Thymio I'an dernier).
Voir annexes en fin de document.

e Comment programmer le robot ?
Découverte rapide du programme Scratch correspondant, quels type de blocs ont
été utilisés ? Qu'est-ce qui change par rapport a |'utilisation de I'application
Scratch ?

2 - Observation du
programme Scratch.

Séance pouvant étre réalisée
sans connexion au robot, ce
qui permet de travailler en
binéme sur les ordinateurs.

Pré requis : notions d'anglais
pour éviter une longue
expérimentation

notions de base de scratch
(connaissance minimale du
logiciel)

Retour sur les blocs utilisables pour programmer Inobot sous Scratch.
e Comparez cette interface avec l'utilisation "classique" de Scratch.
(Les blocs mouvement, apparence, sons, stylo et capteurs ne sont pas utilisés.
Le bloc Donnée peut étre utilisé pour créer de nouveaux blocs, Evénement peut
étre utilisé pour "dialoguer" avec le robot via les touches du clavier, Contréle est
utilisé et peut étre couplé aux opérateurs. Ajouter blocs sera le plus important).

e Quels sont les mots connus parmi les programmes et les blocs en anglais ?
(Nom des couleurs, mot espace...etc.)

e Phase de manipulation rapide de commandes simples :
Combien le robot peut-il jouer de sons ?
Combien de lumiere de couleurs différentes peut-il produire ?

3- Création d'un
dictionnaire de commandes.
(En procédant par essai
[test)

Séance réalisée en trinémes
avec un ordinateur et le
programme Scratch pour
Inobot, et le robot connecté.

Pré requis : notions d'anglais
pour éviter une longue
expérimentation

notions de base de Scratch
(connaissance minimale du
logiciel)

Apres explication aux éléves, distribution d'une feuille (en annexe) qui reprend les
blocs que I'on veut "traduire".
e Complétez la fiche pour traduire les blocs de commande du logiciel.
Attention a la forme qui indique le type de blocs pour la programmation :

avancer de §) pas

Blocs de commande :

Blocs a valeur : ECHNEE PR ¢
N

Blocs de controéle :

Les blocs concernant les sons, la lumiére et le capteur infrarouge (voir plus bas)
nécessiteront un travail plus long car ils sont plus complexes a appréhender.

#PLAIRE Juin 2017




4- Création d'un programme
simple.

Séance réalisée en trinbmes
avec un ordinateur et le
programme scratch pour
Inobot, et le

robot connecté.

Pré requis : notions de base
de scratch (connaissance
minimale du logiciel)

e Réaliser un labyrinthe simple avec I'enseignant (attention a la largeur /
longueur)

e  Ecrivez par groupe le programme permettant de diriger Inobot a I'aide des
fleches du clavier de I'ordinateur.
Astuce : il pourra étre utile d'arréter le robot (en appuyant sur espace par
exemple).
Chaque groupe qui pense avoir réussi a écrire un programme permettant de guider
le robot a travers le labyrinthe le sauvegarde puis se connecte au robot et teste
ensuite son programme.
Les programmes peuvent étre ensuite améliorés, ou I'on peut ajouter des
fonctionnalités, en particulier au niveau des LEDS.

Difficultés possibles : attention a la taille du labyrinthe afin de pouvoir
manceuvrer. |l est possible de faire réaliser un patron aux éléves qui congoivent le
labyrinthe mais ce patron devra étre agrandi (une fois et demie a deux fois) pour
permettre un maniement aisé.

Penser a programmer un bouton d'arrét.

5- Création d'un labyrinthe
et du programme nécessaire
pour en sortir.

Pré requis : notions de base
de scratch (connaissance
minimale du logiciel)

Cette fois, I'utilisation des capteurs, ou la reprise en main du robot une fois le
programme lancé est interdite. Ceci implique des prises de mesures.
e Ecrire le programme dans son intégralité

Difficultés possibles : difficultés identiques a la séance précédente au niveau de la
conception du labyrinthe.

Difficultés intrinséques a la prise de mesure et a la perte d'alignement /
parallélisme.

Difficulté a appréhender les angles de rotation (un patron a monter est fourni en
fin de dossier). Ce patron sera également utile pour corriger les erreurs dues a
I'imprécision lors des rotations (angle de 90° programmé mais rotation réalisée
moins importante ou plus importante).

Difficulté lors du débogage due a un programme trop important (couper le
programme en plusieurs programmes plus petits qui seront activés I'un aprés
['autre).

ATTENTION : ne pas effacer le bloc défini originellement et appelé "mouvement
complete". Ce bloc est a intercaler entre chaque bloc de déplacement choisi de
maniére a réaliser le programme pas a pas. |l est facile de le redéfinir dans la partie
"ajouter bloc" on choisira créer un bloc puis les contréles adaptés ainsi que le bloc
"motion complete" qui se trouve dans la partie "ajouter bloc".

Scripts Costumes Sons

I Mouvement Evénements

In0-Bot

Qovesew: {3

Aiputer blocs

I.i\pparence
ISons

Cree

B o |
_ tion complete J
Ajouter une extension —_

TTS InO-Bot ¥ L]

Set LED §B# to Red

déafinir Movement Complete
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BLOCS DE COMMANDES

Sat LED m to Red

Permet de sélectionner la couleur d'allumage d'une LED au choix (voir la
position des LEDS plus bas) selon les couleurs prédéfinies

Set All LEDs to Blue

Permet d'allumer toutes les LEDS selon une couleur prédéfinie.

Set All LED=s to RGB mmm

Permet d'allumer toutes les LEDS selon le codage couleur RGB décimal des
couleurs (0 a 255). Voir plus bas pour le codage couleur RGB.

Set LED=s m to RGB ﬂﬂﬂ

Permet d'allumer une LED définie, selon le codage couleur RGB décimal des
couleurs (0 a 255). Voir plus bas pour le codage couleur RGB.

White LED Both tn

Permet I'allumage des LEDS "phares" a I'avant du robot.

Il est possible d'allumer les deux LEDS (both) ou celle de droite (right) de
gauche (left). La puissance d'éclairage est réglable de 0 (éteint) a 10 (pleine
puissance)

Forward Medium

Fait avancer le robot a une vitesse prédéfinie. 3 vitesses au choix, lente
(slow) moyenne (medium) fast (rapide) de maniere indéfinie.

Reverse Medium

Fait reculer le robot a une vitesse prédéfinie. 3 vitesses au choix, lente (slow)
moyenne (medium) fast (rapide) de maniére indéfinie.

Stop motors

Arréte les moteurs et donc tout mouvement du robot.

for m cm

Forwards Medium

Fait avancer le robot a une vitesse prédéfinie. 3 vitesses au choix, lente
(slow) moyenne (medium) fast (rapide). La distance est programmable en
cm.

for m (=1

Reverse Medium

|l

Fait reculer le robot a une vitesse prédéfinie. 3 vitesses au choix, lente (slow)
moyenne (medium) fast (rapide). La distance est programmable en cm.

Spin Left Medium by deg

Rotation a gauche a une vitesse prédéfinie. 3 vitesses au choix, lente (slow)
moyenne (medium) fast (rapide). L'angle de rotation est programmable en

degrés

by &) de

Spin Right Medium

Rotation a droite a une vitesse prédéfinie. 3 vitesses au choix, lente (slow)
moyenne (medium) fast (rapide). L'angle de rotation est programmable en

degrés

External connector Stop

Ne s'utilise que si I'lInobot est connecté a un capteur externe.

Pen Down

Permet de faire descendre le feutre placé dans le porte-feutre. Attention au
diameétre de feutre / stylo.

Play sound m

Permet de jouer un des 29 sons préenregistrés. Les sons 0 a 9 sont des sons
divers, souvent a plusieurs notes. Les sons 10 a 16 sont des notes de piano,
les sons 17 a 29 sont également des notes de musique.

IR Beacon On

Balise infrarouge ? utile dans le cas de communication entre plusieurs Inobot
ou dans le cas d'autres modules a connecter.
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BLOCS A VALEURS en lien avec les capteurs

&
5

Affiche la distance (les capteurs de distance sont situés a I'avant, dans ce qui
ressemble a des yeux).

La valeur numérique est affichée a gauche dans la fenétre contenant le lutin.
Il est possible de créer des controles particuliers via I'onglet opérateur.

"4 Light level

Affiche le niveau de luminosité (le capteur est situé dans le capot du robot).
La valeur numérique est affichée a gauche dans la fenétre contenant le lutin.
Il est possible de créer des controles particuliers via I'onglet opérateur.

" Sound level

Affiche le niveau sonore capté (Le micro est situé sur le dessus du robot).
La valeur numérique est affichée a gauche dans la fenétre contenant le lutin.
Il est possible de créer des controles particuliers via I'onglet opérateur.

"8 Battery level

Affiche le niveau de la batterie.
La valeur numérique est affichée a gauche dans la fenétre contenant le lutin.
Il est possible de créer des controles particuliers via I'onglet opérateur.

IR Receir

Affiche la qualité de réception du signal.
La valeur numérique est affichée a gauche dans la fenétre contenant le lutin.
Il est possible de créer des contréles particuliers via l'onglet opérateur.

!

. Left Wh

Compteur sur la roue gauche.
La valeur numérique est affichée a gauche dans la fenétre contenant le lutin.
Il est possible de créer des contréles particuliers via I'onglet opérateur.

il Right Wheel

Compteur sur la roue droite.
La valeur numérique est affichée a gauche dans la fenétre contenant le lutin.
Il est possible de créer des contréles particuliers via l'onglet opérateur.

IR Sensor FL

mode simplifié
d'explorateur)

Capteurs infrarouges, si ce bloc est sélectionné il permet une action lorsque le
capteur détecte quelgue chose.

FL : Front Left, capteur situé a I'avant gauche du robot.

FR : Front Right, capteur situé a I'avant droit du robot.

BR : Behind Right, capteur situé a l'arriere droit du robot.

BL : Behind Left, capteur situé a l'arriére gauche du robot.

Linel : Line Left, capteur situé sous le robot, a gauche, utilisé pour le suivi de
lignes.

LinelL : Line Right, capteur situé sous le robot, a droite, utilisé pour le suivi de
lignes.

IR Motion complete

Fin du mouvement

Exemple d'utilisation
possible de ces blocs a
valeurs (ici pour éviter
un obstacle dans un

quand x  est pressé 1

Forward Fast

0.25 I
péter mdéfmment |
Distance | < =]

Play sound m
3

Reverse Fast for m cm
+

Movement Complete
+

Spin Left Medium hv degrees
+

Movement Complete
+

Forward Fast
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Codage décimal des couleurs RGB

138, |:|255 255.1[!2|:|255.2I]-1;1I]2|:F55 154, m.:ss 1uamz.zs= 51,102 . 295,0,102
) 'Dss,zsa,ﬂ Dzss,zuw |:|255,153,51 .zss,maﬂ .25:,51,51 . 255,151
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0,255.0 |:| 2,204,0 . 0,155.0 . 0,1020 . L5110 . 1,0

. A |:| u,zmssD ],zu-uss. 0,153,25' u,mazss. Lsuss.
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Documents éleves

Les documents nécessaires aux éleves peuvent étre imprimés.
Il est possible d'adapter en fonction du niveau des éleves

et de leurs connaissances.

2 niveaux seront proposés : facile = 1 et intermédiaire = 2.
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Inobot a légender, niveau 1.

OO0

Emplacement des LEDS

OO
T
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Inobot a légender, niveau 1.
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Inobot a légender, niveau 1.
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Inobot a légender, niveau 1 (pour 2 éléves).
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Inobot a légender, niveau 2

0000

Emplacement des LEDS

a compléter apres le travail sur Scratch

0000
e
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Inobot a légender, niveau 2
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Inobot a légender, niveau 2
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Dictionnaire de codage niveau 1

BLOCS DE COMMANDES

set LED €89 to Red

Set All LEDs to Blue

White LED Both  to G109

Forward Medium

Reverse Medium

Stop motors

Forwards Medium for m cm

Reverse Medium for m =

Spin Left Medium by deg

Spin Right Medium by & de

Pen DCown

Play sound m
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Dictionnaire de codage niveau 2

BLOCS DE COMMANDES

Set LED to Red

Set All LEDs to Blue

Set all LED= to RGE OO

Set LEDs (32 to RcE OO

|

White LED Both  to @109

Forward Medium

Reverse Medium

Stop motors

Forwards Medium for @IF cm

Reverse Medium  for @0 cm

Spin Left Medium by deg

Spin Right Medium by EF) de

External connector Stop

Pen DCown

Play sound m
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Dictionnaire de codage niveau 2

BLOCS A VALEURS en lien avec les capteurs

- D

B i v

BT s e

BY o i

il IR Receive

o - e

o o wee

IR Sensor FL

k. Motion complete
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Gabarit Inobot et contréle des angles, notice de montage

Imprimer la face inférieure sur du papier blanc et la face supérieure sur un transparent

Perforer et assembler a |'aide d'une attache parisienne
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Partie inférieure
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Partie supérieure (a imprimer sur du calque ou un transparent)
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