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Chapitre 1

Bras robotique a 3 axes

Les bras robotiques peuvent saisir et déplacer les objets comme le bras
d’un humain, ce qui en fait des robots tres utiles lorsqu’on veut construire
quelque chose. Beaucoup d’usines utilisent des bras robotiques industriels
au lieu d’ouvriers.

| Systémes de soudure |Systémes de construction
(Komai Haltech, Inc.) (FANUC CORPORATION)
. B

Tu peux utiliser ce gu’on appelle la soudure  Ces robots construisent des choses sans
pour joindre deux pieces de métal I’aide d’humains.
rapidement et précisément.

Tout comme le bras humain, les bras d’un robot sont constitués d’un tas
d’articulations. lls utilisent des moteurs pour faire tourner leurs articulations
et bouger librement.

2 [
\QQ \

Poignet

Articulation
/(elles peuvent

C C se plier!)

Coude

Epaule



Le bras humain est composé d’articulations depuis I’épaule jusqu’au
poignet. Tu devrais utiliser au moins sept moteurs pour reproduire ses

mouvements avec un robot.

Méme si un grand nombre de moteurs donne au robot une liberté de
mouvement, cela le rend aussi plus difficile a contrdler. Limiter I’étendue
de ses mouvements en utilisant moins de moteurs le rendra, par contre,

beaucoup plus facile a contréler !

Pour saisir un objet a un :
I endroit précis...
Dk
» Tu as besoin de deux )2
moteurs !

(D Saisir (2) Soulever

Pour déplacer I’objet a 1
I un endroit donné... 1 : \2
1 A

(D) Saisir (2 Soulever  (3) Déplacer

Tu as besoin de

trois moteurs ! 3 e

Au chapitre 1, nous allons faire un bras robotique a 3 axes () qui
comportera 3 articulations.

* Axe - Il s’agit d’une piece qui peut pivoter.



Construire un bras robotique a 3 axes

Ton bras robotique a 3 axes sera composé des quatre éléments suivants :

[@) Articulation 2]

@ Corps
principal

(D) Corps principal : contréler le robot avec les boutons
(2) Articulation 1: bouger le bras horizontalement
(3) Articulation 2: bouger le bras verticalement

(@) Pince : saisir les objets

Saisis ce
paquet !

principal




e )
Tu auras besoin de...

Cable de
Studuino x 1 Cable USB x 1 Batterie x 1 batterie x 1
S N
>‘ )
Cable de connexion
Servomoteur x 3  Cable d’extension Capteur de de capteur (S) x 1
pour servomoteurs x 1 pression x 1 (3 fils, 15 cm)
- )
i o 1
" & y “ o
: O
Cube basique  Demi-cube A Demi-cube C Demi-cube D Barre x 2
(blanc) x 5 (gris) x 1 (bleu clair) x 16 (turquoise) x 13

_

(1) Construire le corps

(1) Ajoute les blocs montrés ci-dessous a la barre.




(3) Ajoute les blocs ci-dessous au capteur de pression.

"://;
- g
P S <i} e § g

RN

(») Ajoute la partie (2) a ton Studuino.

(6) Ajoute la batterie (avec les piles) a la partie (5) comme montré
ci-dessous.




(7) Branche la batterie au port d’alimentation POWER.

(2) Construire 'articulation 1

(1) Connecte les blocs montrés ci-dessous.

n programme
fait tourner ce
coté !

P

(3) Ajoute ce bloc a la partie (2).

- L

“{\‘ ,‘-.f"‘/

9 -
in \
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(4) Ajoute ce bloc a la partie (3).

(3) Construire I'articulation 2

(1) Connecte ces blocs ensemble.

Ton programme fait tourner
ce c6té du servomoteur.

(3) Ajoute ce bloc a la partie (2).




(4) Construire la pince

(1) Connecte ces blocs ensemble.

(3) Connecte ces blocs ensemble.

.

(#) Ajoute ce bloc a la partie (3).

(0]
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(5) Connecte ces blocs ensemble.

:

Ton programme fait
tourner ce coté !



(9) Ajoute la partie (8) a la partie (6).

»
S

1) Branche le cable d’extension sur le cible du servomoteur
de la partie (0.

Construire le paquet

(1) Connecte ces blocs.

NS
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Assembler les parties

(D) Ajoute la partie (2) (Articulation 1) a la partie (1) (Corps principal).

11



(#) Branche le capteur de pression sur A4, le servomoteur de (2) (Articulation

1) sur D9, le servomoteur de (3) (Articulation 2) sur D10 et le servomoteur
de () (Pince) sur D11.

A Place le cable de

(3) Articulation 2 a
I’endroit montré sur
I'image.

C’est le cable
du servomoteur de
(3 Articulation 2.

Fini |

Définir les ports

Coche les cases des servomoteurs allant de D9 a D11 et les boutons allant
de AO a A3. Puis coche A4 et choisis Touch sensor (capteur de pression).

D9 ( servomotor w AQ | Button w

D10/ servomotor A1 | Button

D11 | servomotor A2 | Button

A4 | Touch sensor w A3 [ Button

1

N



Trouver les angles de ton bras

Le bras robotique a trois axes devra bouger son bras dans quatre directions
et ouvrir et fermer sa pince.

Mouvement

Se plier
e vers le bas

——

Tourner Tourner a
a gauche droite

E\ J =\

Il faudra utiliser le mode test pour faire tourner les servomoteurs et
observer la facon dont bouge ton bras robotique.

13



@ Place un blOC % Set servomotor D10 » lo@degrees et |ance |e mode test.

Edit  Help

Restore

bas.

Observe la facon dont le servomoteur D10 bouge quand tu le regles sur 0
degrés et 180 degrés.

A 0°, le servomoteur D10 se plie vers le I haut/ bas I

A 180°, le servomoteur D10 se plie vers le I haut/bas I

14



(3) Sélectionne le servomoteur D9 !

-
'@ Set servomotor D9 » to @ degrees

(=]
N

(4) Quand tu bouges le servomoteur D9, ton bras tournera a gauche et a
droite.

Tourner a
droite

Tourner
a gauche

Observe la facon dont le servomoteur D9 bouge quand tu le regles a 0 degrés
et 180 degrés.

A 0°, le servomoteur D9 tourne a I gauche/droite I

A 1807, le servomoteur D10 tourne a Igauche/droitel.

15



(5) Sélectionne le servomoteur D11 !

-

'.:i;} Set servomotor D11 » o @ degrees

L

(6) Bouge le servomoteur D11 pour contréler la pince. Clique sur les fleches
A et v pour ajuster petit a petit les angles et trouver a quel angle le
servomoteur D11 doit tourner pour refermer la pince et saisir Les blocs.
Méme si les blocs ne doivent pas tomber, vérifie que la pince ne les serre
pas trop !

/ Saisit les blocs ><
Serre trop fort les blocs

Cette
partie
se retire |

Saisit le
bloc

L’angle du servomoteur D11 est de ‘ ‘ °

(7) Trouve I'angle du servomoteur D11 quand la pince est ouverte.

L’angle du servomoteur D11 est de:
Lo

Au chapitre 2, tu utiliseras les angles du servomoteur que tu as trouvés
pour que ton bras robotique livre les blocs automatiquement.

16



Chapitre 2

Controler le bras robotique

Dans ce chapitre, nous programmerons ton bras robotique a livrer des
colis.

Position de départ Saisie du colis Livraison a cet endroit %

Vue du dessus

Devant Devant Devant

% Le bras se soulévera
apres avoir déposé le
colis.

Méme si cela parait difficile, décomposer chaque mouvement en étapes
les rendra plus faciles a comprendre. Programmons les mouvements du
robot dans I’ordre pour livrer des colis.

] 7 © 2022 Speechi



Saisir et soulever

Dans cette partie, nous allons faire bouger ton bras robotique en utilisant
les servomoteurs D9 et D10. Sa pince utilisera le servomoteur D11 pour
saisir et soulever le colis.

Servomoteur D10 Servomoteur D9

Servomoteur
D11

(1) Commencons par décomposer en étapes la saisie et le soulévement du
colis :

m Position initiale n Ouvrir la pince Tourner a droite

18



(2) Lance le mode test pour trouver les angles de chaque servomoteur afin
de programmer leur mouvement.

Move servomotor D2 D9 @ D10 @ D11 @

Move servomotor D2

D9 |Il ne bouge pas

D10 | Il ne bouge pas

D11 °

Move servomotor D2

Il ne bouge pas

D11 |l ne bouge pas

o @b @o <@

D9 |!l ne bouge pas

Move servomotor D2

D10 i

D11 | Il ne bouge pas

Move servomotor D2

D9 |Il ne bouge pas

D10 |1l ne bouge pas

/ o
D11
Move servomotor D2 11 @ D12 at @
D9 |l ne bouge pas
D10 °
D11 |Il ne bouge pas

19



(3) Assemble les différentes parties de ton programme comme ci-dessous.
Clique sur chaque partie de haut en bas pendant le mode test pour vérifier
que ton bras saisit le colis.

N B

o @ o0 @ o @ o+

o @ o0 @ ov @ o

0 O

m@mnonﬂ @mz

D9 @ pio ) D1 @n D12

(4) Mets la partie de ton programme qui saisit le bloc dans une fonction
appelée « saisir ».

@ D10 @ D1 @ D12

D9 @mn@ o1 () or2

oo @) oo @) o1 @) o1
o @) o0 @) o1 @) o1
D9 @ D10 onn @mz

m@mu 130 JOLLN 120 JOIPs

Connecte la partie de ton
programme qui met le
robot a sa position initiale

au bloc !

© 2022 Speechi 20



(5) Ajoute un bloc a ton programme pour exécuter la saisie.

= @ou@on @« @

(6) Clique sur le bloc [ pour que ton programme s’exécute depuis

le début. o

Livrer le colis

Tout comme tu as pu le faire pour saisir le colis, décompose le programme.

(1) Décomposons en étapes I’action de livrer le colis :

m Position initiale n Tourner a gauche Baisser le bras

soulevé

3 Ouvrir la pince
(Relacher)

21



(2) Lance le mode test pour trouver les angles des servomoteurs que tu

utiliseras pour programmer les mouvements.

Le programme commence au
dernier mouvement.

i Move servomotor D2 D9 . D10 . D1 .

D9 page 20
D10 page 20 [H

D11 page 20 H

% Move servomotor D2 10 . D11 . D12 at @

D9 ’

D10 |Il ne bouge pas

D11 |!l ne bouge pas

;%; Move servomotor D2 11 . D12 at @

D9 |ll ne bouge pas

o

D10

D11 | Il ne bouge pas

12 at@

D9 |!l ne bouge pas

D10 |Il ne bouge pas

D11 °

"%‘i-; Move servomotor D2 11 . D12 at m

D9 |ll ne bouge pas

D10 °

D11 |l ne bouge pas

22



(3) Assembler les différentes parties de ton programme comme ci-dessous.
Clique sur chaque partie de haut en bas pendant le mode test pour vérifier
que ton bras livre le colis.

(4) Mets la partie de ton programme qui livre le colis dans une fonction
appelée « transporter ».

n m“mu@nﬁ@mz at )
& ps @) oo @ o1 €) o2 a @)
L @)oo @Pon @Qoz @)

2@ @ @ @

(5) Ajoute une bloc

é ton programme pour exécuter le portage du
colis.

@@ o @z« @

(6) Clique sur le bloc pour que ton programme s’exécute depuis
le début.

23 © 2022 Speechi



Controler le capteur de pression

Ajoute a ton programme une partie qui te permet de bouger ton bras
robotique en appuyant sur le capteur de pression.

Appuie sur le
capteur de
pression...

... pour que le
robot bouge.

(1) Tu devras programmer les fonctions saisir et transporter a s’exécuter
quand tu appuies sur le capteur de pression.

na@ D10 @ DH @ D12

=« @

(2) Transfére ton programme et vois si ¢a fonctionne.

24



Automatiser ton bras robotique

Tu peux faire en sorte que ton bras robotique détecte le colis et le livre
automatiquement en ajoutant un photoréflecteur infrarouge.

Photoréflecteur IR J

\ 3

Ajoute un photoréflecteur IR a I’endroit indiqué sur I’image. Trouve un
seuil en observant les valeurs du capteur quand un colis est présent et
quand il ne I’est pas.

Pas de colis Colis

[Cette limite montre que le colis est présent !]

Remplace la condition du capteur de pression par une condition pour
le photoréflecteur IR. Ajoute ton seuil pour que ton bras robotique
détecte les colis et les déplace automatiquement !

25



Chapitre 3

Les variables et les angles
des servomoteurs

Au chapitre 2, tu as appris a programmer ton bras robotique pour lui faire
livrer des colis automatiquement. Mais selon la situation, il y a des fois ou
tu as besoin d’un humain pour faire fonctionner un bras robotique ! Dans
ces situations, tu peux utiliser un panneau de controle pour les opérations
délicates !

Au chapitre 3, nous allons créer un panneau de controle pour ton bras
robotique en programmant les boutons de ton Studuino. Nous allons aussi
utiliser un capteur de pression pour ouvrir la pince.

Bras

© 2022 Speechi 26



Observer ton bras robotique

Nous allons utiliser les boutons de ton Studuino pour controler ton bras

robotique. Presse le bouton A1 pour le plier vers le haut et sur A2 pour le
plier vers le bas.

Appuie sur Al Appuie sur A2

Pouvoir tourner le bras de ton robot a gauche et a droite permet de
I’arréter a n’importe quel endroit ! Nous appuierons sur AO pour tourner le
bras d’un degré a la fois vers la droite et sur A3 pour le tourner d’un degré
a la fois vers la gauche.

Appuie sur AO Appuie sur A3

" A 5 S 3

27



Tu devras utiliser le capteur de pression pour faire fonctionner la pince. La
pince se fermera quand tu appuieras sur le capteur tactile et s’ouvrira
quand tu le relacheras.

Appuie sur le capteur tactile... Puis relache-le...

Gauche et droite

Nous utiliserons les boutons pour tourner le bras un degré a la fois. Tu
peux les programmer en utilisant des variables pour spécifier les angles de
tes servomoteurs.

Tu peux créer, par exemple, une variable appelée d9 et changer les angles
du servomoteur en changeant le valeur de la variable.

Le servomoteur tournera a [d9]". ]

’%\ﬁ- Setservomotor D9 v to d9 degrees
e

(Exemple) Ajoute 20 a [d9]... Le servomoteur D9 tourne de
20° vers la droite !

28



Utilise les boutons AO et A3 pour changer la valeur dans d9. En appuyant
sur AO, la valeur sauvegardée dans d9 augmente d’un degré a la fois pour
déplacer le bras vers la droite, alors qu’en appuyant sur A3 diminue la
valeur enregistrée dans d9 d’un degré a la fois pour déplacer le bras vers la
gauche. Cela te permet de changer d9 pour tourner le bras de ton robot.

Appuie sur AO

Augmente d9 d’1
d WIW P @ mIm

) 4

Le servomoteur tourne vers la
droite d’un degré a la fois

d9 degrees

Appuie sur A3

Diminue d9 d’1

¢ @B P o ED

) 4

Le servomoteur tourne vers la
gauche d’un degré a la fois

d9 degrees

Utilisons la variable d9 pour programmer ton bras robotique a tourner

librement a droite et a gauche.



(1) Crée une variable appelée d9 pour Variables
enregistrer les angles du servomoteur
do.

Make a Variable
O
oo
(o)

(2) Programme ce qui doit arriver quand tu appuies sur AQ.

D9 @@ D10 di0 DM dil D12 d@

D8 49 D10 di0 D1 d11 D12

D8 49 D10 di0 D11 di1 D2

© 2022 Speechi 30



(#) Place cette section dans une fonction appelée « horiz » et fais-le
s’exécuter indéfiniment. Veille a bien régler la valeur initiale de d9 a 90
pour faire démarrer ton servomoteur D9 a 90 degrés.

D8 d3 D10 di0 D11 dil D12 iltm

D8 4989 D10 di0 D11 di1 D12

D8 d8 D10 di0 D11 di1l D12

Lever et baisser

Tu devras utiliser A1 et A2 pour lever et baisser le bras de ton robot en
programmant ce qui est inscrit dans le tableau ci-dessous.

Bouton Al A2
Mouvement Se leve Se baisse
Régler le Régler le
P, e servomoteur D10 servomoteur D10
ao° a180°

(1) Programme ce qui doit arriver quand tu appuies sur Al.

D9 49 D10 did DN d11 D2

3] © 2022 Speechi



(2) Programme ce qui doit arriver quand tu appuies sur A2.

D8 D9 (d9 D10 di0 DU (41 D12 a )

D3 D9 d9 D10 di0 D11 di1 M2 do

(3) Place cette section dans une fonction appelée « vert » et fais-la

s’exécuter indéfiniment. Veille a bien régler 'angle initial du servomoteur
D10 a 90 degrés.

D9 (d9 D10 di0 D1 (dl D12 ato

D9 D10 (d10 DM dH D12 at@

D9 D10 (410 DM df D12 at@

La pince

Tu devras utiliser le capteur de pression pour controler la pince en
programmant ce qui est inscrit dans le tableau ci-dessous. Utilise I’angle
que tu as trouvé a la page 16 pour garder la pince fermée.

Capteur de pression Pressé Non pressé
Mouvements de la .
. Fermer Ouvrir
pince
Regle le servomoteur Regle le
Programme ) .
D11 a servomoteur D11 a
00

© 2022 Speechi 32



(1) Programme ce qui doit arriver quand tu appuies sur la capteur tactile.

D9 d9 D10 di0 D @il Di2 dml

Mets ici ’angle servant
a fermer la pince.

D9 d9 D10 410 DM dH D12 at@

st dil tu-o

e,
R D9 d3 D10 d10 DN dH D12 a @)

(3) Place cette section dans une fonction appelée « pince » et fais-la
s’exécuter indéfiniment. Veille a bien régler I’angle initial du servomoteur
D11 a 0 degrés.

o7 D& D9 d9 DI0 di0 DH dil Di2 atm

33 © 2022 Speechi



(4) Transfére ton programme et vois si ca fonctionne correctement.
Entraine-toi a controler ton robot en utilisant le parcours du chapitre 2 et
vois si tu arrives a livrer un colis !

Si tu as des difficultés avec ton bras robotique...

Il se peut que tu le trouves difficile a controler avec précision s’il bouge

trop vite. Tu peux y remédier en ajustant la vitesse de tes servomoteurs !

Change la valeur de la vitesse dans les blocs s =)

pour changer la vitesse a laquelle tourne le moteur.

Mets ici la vitesse
qui te convient

D9 d9 D10 di0 Di1 | di1 D2 atm

D9 d9 D10 di0 D1  dil D2 atm

Mets ici la vitesse
qui te convient

34



Résoudre les problemes de ton programme

Tu as peut-étre remarqué dans ton dernier programme que la valeur
attribuée a la variable d9 n’est pas limitée.

Si tu appuies suffisamment longtemps sur les boutons, tu constateras que
la valeur de la variable ira au-dela de la limite 0-180 degrés de ton
servomoteur et que ton servomoteur cessera de fonctionner !

Si tu essaies de tourner le servomoteur dans la direction opposée, le bras
de ton robot ne fonctionnera pas tant que les valeurs ne seront retournées
dans le bon intervalle ! Lance le mode test pour observer par toi-méme le
probleme et réparer ton programme.

Edit  Help

(D) Lance le mode test pour

démarrer ton programme ! Restore

Connect

(2) Maintiens AO appuyé pour augmenter la valeur de d9. Tu observeras que
la bras s’arréte de bouaer des que la valeur de d9 dépasse 180.

Il s’arréte de
fonctionner
apres 180° !

(3) Maintiens A3 appuyé pour diminuer la valeur de d9. Tu verras le bras
s’arréte de bouger des que la valeur de d9 tombe en-dessous de 180 !

Il cesse de fonctionner
en-dessous de 180° !

Tu peux éviter cela en mettant une limite a l'intervalle de valeurs de la
variable et en améliorant ton programme pour t’assurer que les valeurs
restent dans la limite !

35



(4) Mets une limite a la facon dont les valeurs changent quand tu appuies
sur AO. Puisque la valeur de d9 augmente quand tu appuies sur AO, fais en
sorte que ces valeurs ne changent que lorsque d9 est en-dessous de 180.

D9 d9 D0 di0 DH dH D12 m@

D9 (d D10 d10 D1 dH D12 ato

(5) Mets une limite a la facon dont les valeur changent quand tu appuies sur
A3. Puisque la valeur de d9 diminue quand tu appuies sur A3, fais en sorte
que les valeurs ne changent que lorsque d9 est au-dessus de 0.

D9 d9 D0 di0 DH  dil Di2 a @)

D9 d9 D0 di0 DI  dil Di2 a @)

(6) Lance le mode test. Tu observeras que les valeurs de d9 restent entre 0
et 180!

© 2022 Speechi 36



Chapitre 4

Faire des livraisons

Au chapitre 3, tu as programmé ton robot pour qu’il bouge librement en
réponse aux boutons et au capteur de pression. Dans le chapitre 4, nous

utiliserons les parcours pour jouer a un jeu dans lequel tu devras faire des
livraisons.

Tu trouveras sur le parcours des colis de hauteurs différentes. Tu devras
lever et baisser le bras de ton robot pour les atteindre ! Améliore ton

programme en utilisant une variable pour lever et baisser le servomoteur
d’un degré a la fois !

37
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Le parcours

Fais deux plateformes de différentes hauteurs et déposes-y des colis. Tu
gagnes si tu réussis a livrer les colis sur la case en pointillés sans renverser
les plateformes.

: |
R |

A

Pour le , fais une grande plateforme et pour Ie , une petite plateforme.
Tu auras aussi besoin de faire deux colis.

(1) Connecte ces blocs.

,“/‘. p
5 22

L ¥
¥ =
= uy E £

Assemble deux
barres.

38



(2) Ajoute ces blocs a la partie (D).

Pose-le sur [1]!

Pose-le sur [2] !
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Ameéliorer le mouvement vertical

Tout comme tu I’as fait pour la gauche et la droite, tu vas devoir lever et
baisser ton bras librement. Tu controleras cela en utilisant les boutons Al
et A2 et une variable appelée d10 pour programmer ce qui est inscrit dans
le tableau ci-dessous. Tu devras aussi déterminer un intervalle entre O et

180 degrés.
Bouton Al A2
Mouvement 1 degré en haut 1 degré en bas
Variable d10 Augmente de 1 Diminue de 1
Regle le Regle le
ARG servomoteur D10 servomoteur D10
adlo’ adlo’

(1) Programme ce qui doit arriver quand tu appuies sur Al.

D8 D9 49 D10 di0 D11 dil Di2 iﬂo

D& D9 d3 D10 did D11 dil D12 iﬂo

40



(2) Programme ce qui doit arriver quand tu appuies sur A2.

D9 | d9 D10 (di0 Di dil D2 atm

D9 D10 di0 DM dH D12 atm

Une meilleure pince

Quand tu feras le jeu, il se peut que tu trouves difficile d’appuyer sur les
autres boutons tout en maintenant pressé le capteur tactile pour garder la
pince ouverte. C’est pourquoi nous allons améliorer ton programme en
ouvrant et fermant la pince a chaque fois que tu appuies sur le capteur. Tu
peux le faire en utilisant une variable qui vérifie si la pince est actuellement
fermée !

Appuie sur le Appuie sur le Appuie sur le
capteur de pression capteur de pression capteur de pression
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Enregistre I’état de la pince (ouverte ou fermée) dans une variable appelée
« etat ». Cette variable a pour valeur 0 quand la pince est ouverte et 1
quand elle est fermée !

Ouverte

Pince

Etat 0 1

En faisant cela, ta pince pourra faire les choses suivantes selon la valeur
enregistrée dans la variable « état » :

ression...
pressio ‘f \55

1 1‘
W

ADDUI Si ’état est a O..
ppuie sur le it
capteur de Ry 3 ’
i ¥ ‘/L’\‘
S |
i

Ouverte [ Enregistre 1 dans « état » J

Sil’étatesta l...

.
i\

‘

N

.,,

r
\ 38 v 18
W o

Fermée [ Enregistre 0 dans « état » ]

Mets-le dans une condition pour obtenir ceci

Si  La valeur du capteur de pression est O

Si Lavaleur d’ « état » estO

Fermer la pince et enregistrer 1 dans « état »

sinon (si la valeur d’état est 1)

Ouvrir la pince et enregistrer 0 dans « état »
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Améliorer le programme de ta pince

(1) Crée une variable appelée « etat » pour Make 2 Variable
enregistrer I’état de ta pince.

(2) Ajoute un bloc pour que ta pince commence en étant

fermée.

D4 D7 D3 D9 d9 D10 did D11 di1 D12 ato

(3) Programme ce qui doit arriver quand la pince est fermée. Dés qu’elle est
fermée, tu devras enregistrer 1 dans « état » pour le montrer.

Ce bloc dit que la
Bouton pressé } pince est ouverte.

2

D9 @3 D0 di0 DIl dil Di2 atm
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(4) Programme ce qui doit arriver quand la pince est ouverte. Dés qu’elle est
ouverte, tu devras enregistrer O dans « état » pour le montrer.

Ces blocs indiquent que
la pince est fermée !

D8 D9 d9 D10 di0 D1 dH D12 alm

D8 48 D10 410 DM 4N D12

o7 (=] Do | 48 DM0 | 490 [rH@Dﬂ

o7 (=] Do | 48 DM0 | 490 [rH@Dﬂ al % o4
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Parcours (1) (Chapitre 2 et 3)
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Parcours (2) (Chapitre 4)

F
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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 congus 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 allez vous-méme concevoir et programmer vos propres robots : des actions
simples aux plus complexes, vous apprendrez a programmer des robots amusants et originaux
gue vous aurez congus vous-méme. Une seule limite : votre créativité !

L'Ecole 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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