SYNTHESE DE TECHNOLOGIE

LN nterRiace

Hlest Bloes et le fonctionneEmERt
TV PIoEK

1les Commandes du Rowet

£La detection’ d'@bstacles

PRESENTATION

+J'etais e chef de projet dur groupe et je travaillais str App
Inventor ainsit que: sur Mblock s c'est polrquel ma synthese
seral redige  en  trojs’  autres  parties) (autres  quer la
pPresentation))

-|.a premiiere partie seral dedieera App) Inventor;

-|la seconde ar Mblock;

-Une conclusion duil rassembleral tolit: ce; que jrait appris: au
long de! ce projet fort intEresants.




APP INVENTOR

12/ Eilpjuapfelee

3 « Label » affichant le statut de connexion au
/ . [ 14
D robot, devient vert s'il est connecté
A

Statut : Déconnecté

~ Bouton de connexion, il n'apparait que lorsque
Connecter au robot —— lerobot est déconnecté

Déconnecter ————_ Bouton de déconnexion, il n'apparait
Obstacle a X cm uniquement quand le robot est connecté.

——_ « Label » affichant la distance d'un obstacle
par rapport au robot.

« Table arrangement » ou se trouvent des
boutons de contréle du véhicule

Autre « Table arrangement » dans le premier
« Table arrangement » ou se trouvent des
boutons de contréle de la vitesse, il remplace
le bouton « Stop ».

« Table arrangement » ol sont affichés la
vitesse principale (Speedl) et la vitesse
secondaire (Speed?2) pour les avancées et
reculs en tournant a droite ou a gauche.

Fermeture de 'application dans 60 secondes

« Label » affichant le temps restant avant la
fermeture de I'application, tant que le robot
n'est pas connecté. Visible uniquement si le
robot n'est pas connecté

+Sont aussi présent des objets invisibles sur |'interface :
-3 « clocks »
-1 « BluetoothClient »

+Mon interface comprenait iniatelement un joystick et un deuxieme moyen de changer la vitesse
en plus, mais un probléme de transfert de données a mBlock m'a contraint a les retirer.



when Initialize

- Y 5tn_speed_pius -~ J Enabled + 3
Y Bin_speed_minus + J Enabled + JRCR faise - |
P Forward_and_Lert - Jj Enabled - JUJIL faise
P Forward_and_Right + J§ Enabled - JRelly false - |
By Reverse_and_Left ~ ) Enabled + OB false -
P4 Roverse_and_Right - Ji Enabled ~ JIly  faise - |
F=Y binForward -~ ) Enabled + UL | faise - |
A=Y binReverse + i Enabled + JROR false -

F=Y btnRight - J Enabled ~ J; false - |
P Y binLett + W Enabled + AL false -
P Disconnectbtn + i Visible + L | faise - |
P Disconnectbtn + i Enabled + IR false - |
P Ciockt ~ i TimerEnabled ~ JLL | faise |
P9 Clock2 - ) TimerEnabled - I} false
F=q Speed - i Enabled - R faise
Py Speedz + J Enabled « R faise
B GuetootnCiienti - I secure - ] true

desactivés.

when [EUIREcI® .TouchDown
- BCETN BluetoothClient! » BEEIEIESS

text

set global Time * K&
=

when EUEIECIES -TouchUp

L RETTE BluetoothClient1 « BEEELEIENG

text |
S

Ces blocs concernent la

connexion au berTOOTh, ils W istPairedBiuetoothDevices - Wi (i)

BluetoothClient1 -

.| AddressesAndNames *

22/ Las Bloges ai |2 Forletiorinennlar)e

Voici les blocs de I'initialisation de I'écran. Afin d'éviter
toute erreur bluetooth, la plupart des boutons sont

Le modeéle d'un bouton
directionnel (ici pour
communiquer au robot
d'avancer). Lorsque que le
bouton est touché, un texte
est envoyé au robot pour
qu'il exécute une action
définie dans le programme
mBlock :
var=1\n—- avancer
var=2\n- reculer
var=3\n- tourner a gauche

changent le texte et la
couleur du label de statut,
connecte au bluetooth grdce
aun « list picker » et un

« bluetoothclient » ; ils
activent aussi les boutons par
le biais de la procédure

« Active_Interface ».

.. =Y istPairedBlustoothDevices + J Elements + 0
—

\[1 41 IstPairedBluetoothDevices « LI 1ol )]
[ BE global Close + 1)
—

when .AfterPicking
do | evaluate but ignore result | call -Connect
address
1 global Ciose - L0l 60
@ | (i BluctootnCienti - |
- B iconnecionstatus + Y Text - M Stetut: Connecie |
set . to (@D
sat : to
set 8 Enabled - ]
set N Visiie - 3
sat . to TR
false - |
false - |

£ Clock3 + [ TimerEnabled + RCJ
LW Close_Label ~ M Visible ~ RGN
(=18 Active_Interface ~

-y

Un bouton de changement
de vitesse (+) qui modifie le
texte des « text_box »

« Speedl » et « Speed2 » par
le biais de deux variables des
mémes noms et envoie le
texte « var=10\n »

Le bouton de changement de
vitesse (-) suis le méme
principe mais en soustrayant
et non en additionnant 50 aux
variables et envoie le texte
« var=11\n »

\ L8 Btn_speed_plus * Sarelile il )]
L RETN BluetoothClientt + EEERTICN
fext |, * (T

24 global Speed1 - IS
[:[54 global Speed2 - Hi2

-1 global Speed1 - L& (NG

-1 global Speed2 - L& B 50
-1 global Time + FCEN 0 |
L3 Speed1 ~ B to |

B Y spesaz - P Tex I
&

(4 global Speed! -~
(¢ global Speed2 *

Les variables
Speed! et Speed?2

initialize global [(5Z5107) to
initialize global (E=EE1)) to

180
155

G Active_interiace ]

LN Y TebieAmangementi ~ J Visbie + )
P Viodiier_Vitesse? + J Visible * JL
FEY Diconnectotn - J Visible - )10
P Disconnecioin - i Enabled + Ji0
By binForward ~ J Enabled - K03
Y binReverse - I Enabled + I
set CRELED . CERD to
Py binrigt + ] Enabled - )

La définition de la
procédure
« Active_Interface»

F= Y Reverse_and_Left - J§ Enabled - 1
B Reverse_and_Right + J Enabled - eI
E=Y Forward_and_Lett - J Enabled - Ji¢)
B Forward_and_Right + J Enabied - 3
B 5tn_speed_pius + i Enabled - Ji1)
{5t _spesd_minus - ) Enabied - RO

TP Disconnecibin - M)
do  cal
f—

IstPairedBluetoothDevices - | Selection - |

var=4\n— tourner a droite
var=6\n— avancer en
tournant a gauche

Etc..

Quand un bouton
directionnel est reldché, le
texte envoyé au robot est
« var=5\n », ce qui lui indique
de se stopper, ainsi le robot
roule seulement lorsqu'on
appuie sur un bouton
directionnel.

P ] Close LN 60)
when (IEIER Timer
([ BT global Time - MG

(14 global Time - NEEME 1 |
LY global Time - |2 + 1830
then | call CEITECAD

M,

e

when (E[Z7ER® Timer
LR global Close DL RNE Y olobai Close ~ J RN 1]
o Bl Fermeture de rappication dans g
(121 globa Ciose - |
1 secondes J§

(.5 global'Close ~ Jif'= ~ [0}

then | close application

(©) join

Ces blocks sont liés aux
horloges et contrélent les
temps de fermeture de |'app
(Clock3, 60 sec.) et de
déconnexion bluetooth
(Clockl, 30 sec.).

Le bloc du boutonn
« Déconnecter » qui
fait appelle a la
procédure
«deconnecter » pour
déconnecter le
bluetooth



@)Y deconnecter)
(=N BluetoothClient1 » MsIELLLEINS

- La définition de la

set

sat procédure

set « deconnecter ».

set .

= Elle consiste en

st déconnectant le

=St bluetooth, désactiver

set

~ la plupart des

set boutons, changer le

set texte et la couleur du

= « label » de statut,

set .

~ modifier le text des

set « text_box» en«0»

==t et faire réapparditre
t

= le bouton de

set X

set connexion.

C
set
set
set
C

set

set

set

C o

= i 60]
sst o

when (73R -Timer

o i i o
BluetoothClient1 CICED | (o EITEETEEEED BytesAvailableToReceive |EXD (D

| BluetoothClient1 ~ RREESILAS

numberOfBytes | call & BytesAvailableToReceive

Land - [l BluetoothClient1 - | IsConnected -

then  set [
—

|

then  set
&

else if

elseif |

l I giobal Speed2 + JJl > * I8 7o JNL2 " et

"5
= P BluetoothClient1 IsConnected

Un grand ensemble de blocs, qui permet de récupérer
la distance d'un obstacle au robot et de |'écrire sur le
« label » « Distance_Sonar ». Il permet aussi de
changer la couleur de fond des « text_box » en
fonction de la vitese (élevé = rouge, moyen = vert, faible
= bleu foncé).

Tout ceci se produit lorsque que I'horloge « Clock2 »

« Timer » & intervalle 50.

L ECette premierel section’ de lar rubrigue « mBlock > concerne la reception
des| donnees) envoyees) par App: Inventor; il slagit de 12 plus grande) partie du

programmes

Ce bloc « si une donnée est disponible »
permet que les blocs suivants soient
traités uniquement si le robot est
connecté.

Ce bloc indique de lire la commande

= =l alors
«rx».

[ ou juli =% Jalors

juli <

Ces blocs indique au robot quoi en
fonction des données regu: par
exemple, si rx=1 alors activer les 2
moteurs & la vitesse « Speedl»; si
rx=7 alors activer le moteurl a la
vitesse « Speedl » et le moteur2 a la
vitesse « Speed?2 ».

Les variables « Speedl» et
« Speed2 » Sont initialement réglées
a 155 (Speedl) et 80 (Speed2).
« Speedl » est la vitesse utilisée pour
les avancées et reculs droits, pour les
avancées et reculs en tournant, un des
moteur est réglé a la vitesse
« Speed2 » et |'autre « Speedl » afin
d'obtenir un décalage de vitesse entre
les moteurs et donc obtenir un virage
a gauche ou a droite selon quel moteur
est réglé a la vitesse « Speed2 ». Ces
variables sont utilisées pour pouvoir
modifier la vitesse (voir plus bas).

On peut voir que chaque groupe de
blocs concernant une avancée contient
une condition: le robot ne peut
avancer que si la variable « juli » est a
plus de 40 ou que la variable « Vara »
est a& 0, la prochaine section
concernera cela.

si vara =[i alors
activer e moteur{TIW 2 |a puissance’ Speedl

activer le moteurlE® 3 la puissance! Spaedl
sinon

activer le moteur{I3® & |a puissancel®

activer le moteurl{lE® & |a puissancelip

sinon
activer le moteur (W & la puissance{ Speadt

activer le moteur (Y & la puissance| Speedi
sinon
si x = E alors
activer le moteur (I & a puissance @Y * | gpiedi

activer le moteur @ 3 la puissance @) * | speadi

raasy

activer |= moteur{ffW 2 | puissanc= @ * | Speedi

activer le moteurl{E® 3 la puissance! Spaedi

%
./

activer le moteur{ZfW & la puissance/ Spaadi

activer le moteur{ZE® a |a puissance @V *  Speedi

si ~ =B alors

activer le moteur {IfW a la puissance(l
activer le moteur B  Ia puissance{

«var » envoyée par App Inventor comme

juli =%

si  vara =[i alors

juli <glt ou
activer le moteur{fIW & la puissance| Speed2

activer la moteurlfE® & la puissance Speed1

activer le moteur{{EW & la puissance{i

e T o ]

sinan
activer le motaur{fIW 3 |a puissance! Spead2

activer le moteur{lE® 3 |a puissance! Spaedi

sinan

si  x =[ alos
juli = ER _alors

si  vara =[] alors

si juli <% ou

activer le moteurIW 3 la puissance! Spaadi

activer le moteur{fEP 3 la puissance! Spaad2
activer le moteur{@IW & la puissanceli®
activer le moteurl{EW 3 la puissancel®

sinan
activer le moteur{E® a la puissance! Spaedi

activer le moteur{fEP a la puissance! Spaad2

la puissance @8 *  Speed2

activer le moteurill

activer la moteurlfE® 3 la puissanca@¥ *  Speedi

si x =g alors

activer le moteur{IW 2 la puissance @V * | spaedi

activer la moteur{fE 3 1a puissance @) * | Speed2




Ces groupes de blocs concernent un
changement de la vitesse :

-Si rx = 10, les variables « Speedl »
et « Speed2 » se voient ajouter 50

-Si rx = 11, les variables « Speed1 »
et « Speed2 » se voient ajouter -50
(soit soustraire 50)

si  Speedi = EEE. alors

B Sl SpeedZ (0]
sinon

ajouter 1} Speed [ Sa)

On peut voir que ces blocs
contiennent  une  condition:  pas
ajouter 3FTTPTEAED
= d'augmentation si « Speedl » = 255 ou
de réduction si « Speed?2 » = 10.
Ce sont des blocages que j'ai intégré
afin d'éviter des bugs de vitesse du
ciouter s TG robot ?n c.as dg viTesse trop élevée ou
I : trop réduite. Ainsi, comme « Speed1 »
ajouter & [TREEL O -
Pl et « Speed2» ont ftoujours une
ajouter 3 TN ED différence de 75, 0na:
asjouter 3 [TITYEL &R 85<Speed1<255
10<Speed2<180

L Eette seconde section est centiree sur: la detection: d'ebstacle, 1a variable
julirainsit gue; lar communication de la distance d'obstacle al Appr Inventor:

Orion - générer

mettre éE

=7 Voici les blocs qui déterminent la variable « juli ».
s vara2” B 0 La valeur de « juli » correspond d la mesure d'obstacle en cm par le capteur
e Speedi” B d'ultrasons (il détecte I'obstacle le plus proche). Le deuxiéme groupe de blocs

2 (si juli=0 etc...) a été ajouté avec I'aide de M.Maréchal a cause d'un bug dans
Wik Speed? £ 80 la mesure d'obstacle, ce qui faisait reculer la voiture indéfiniment (cela est lié
répéter indéfiniment au groupe de blocs « si juli < 20 ou juli = 20 ... » , a voir plus bas).

si juli =[il alors

répéter jusqua  juli >

T ! E Ces autres blocs concernent la variable Vara, servant a I'hyperstésis des
50cm de distance d'un obstacle aprés recul depuis 40 cm ou moins : dans cette
situation, la viture peut de nouveau avancer (voir plus haut), fonction étant
bloquée lorsque Vara était égale a 1 (soit juli=40 donc ostacle a 40cm).

rnettre a

juli > ou  juli =E alors
mettre [T 3 [

Ce groupe de blocs fait en sorte de faire reculer la voiture jusqu'a 40cm
d'un obstacle,si celui-ci se trouve d 20cm ou moins.
(modifié suite a quelques bugs avec |'aide de M.Maréchal)

juli < E ou juli = E alors
activer le moteur{fE® & |a puissa T - 100
activer le mote uvm a la puissa Hc»ﬁm
»

attendre jusqu'8  distance mesuréepar le capteur ultrasons du > m

activer le thEurm ERE puussance@
activer le thEurm ala puussanca@

Ce groupe de blocs se trouve plus bas dans le programme, dans le bloc « si
une donnée est disponible ». Lorsque qu'une donnée d'un quelconque bouton
d'App Inventor est regue (traduit par si rx > 0) , la distance d'un obstacle au
robot est envoyé sur l'interface du programme App Inventor (écrire la
ligne...), dans le label « Distance_Sonar » (voir rubrique App Inventor, section
2).

(Le bloc « écrire la ligne » a été intégré au programme avec, encore une fois,
|'aide de M.Maréchal Merci :))

acrire la ligne distance mesuréepar le capteur ultrasons du



CONCLUSION

+Je retiens de; ce projet gulil m'a apporite bealcoup de connaissances
supplementaires et gulil m'a fort interesse : j'ail passe de nembrelses heures
a| travailler chez moi peur peaufiner MES programmes suli App: InVERtor: et
mBlock et: jfai tenté dajouter des fonctionnalités supplémentailes; telles que
lar possibilite de choisii entre le joystick et Ies boutons et des boites de texte
afin de; peuvoilrr changer la Vitesse en V inscrivant |2 Vitesse desikee poul:
Speedi et Speed?2. Malhetreusement, j'ail decouverten salle de Technologie
vendredit dernier’ gue Ces ajouts ne fonctionnalent pas, car el reboet ne
pouVait traiter guitine seule variable enveyee par App Inventor ! Malgre tout,
apres avoir regdlél ces problemes’ en enlevant ces variables, MES programmes
etaient: fonctionnels et ne’ presentaient: plusi de; bugs) (Exceptella
communication de lal distance; dtin ebstacle, gue: jfai regle; plus tard). Je suis
fier de) ces programmes, ayant travaille seull sur mBlock: (car Antonis ne
fiaisait ren) mais par contre et heureusement, Marc-0livier ar contribue au
progiramime suFApprinventor:

+EChague fonctionl des’ proghrammes a son utilite,
Surr mBlock; |2 detection) d'ebstacle; permet d'eviter des incidents et assure;la
securite dul robot (1 e pelt pas fioncer a toute; vitesse; dans) un| mur).
Surr Appl Inventor;, I'ergonomie et les différentes fonctionnalites de l'interface
de controle dulreboet permet de mieux maitriser ce dernier et simplifie les
manceeuvres (aul déepart, on devait: appuyer sur un bouton stopr peul: akreter Ie
roboet) et pourr deconnecter IE robet, sortir del'app! etait- nEcessaile, |'ajout:
d'Un bouton dEconnECter redlal el gros) iInconvenient. De! plus, aussi biem sur:
App Inventor que surr mBlock, |es 4 boutons de mouvement ajoutes
PErMIENt aul roboet d'avancer ou de reculer en tournant a gatiche ol a drojte;

+\/oicil done |a fin de cette) synthese; tnl peu trop Iongue,‘synthése d'tin
projet hautement enrichissant: et abselument inoubliable. A present: j'ail hate
de commencer alfaire du rebot Ui stivelr: de ligne.

Léo Larigauderie,
Eléve de 3°A



