Lucile Billet 3°A

Syntheése personnelle

Depuis le commencement de l'activité sur la programmation d'une voiture, mon
groupe (le groupe 2), composé de Gustave Migdal, Apollinaire Kaufman, Clara Caselli,
Denise Bonasegla, Marcello Franzosi, et moi-méme, avons réussi a modifier de nombreuses
choses sur la voiture (par exemple : faire en sorte qu'elle puisse tourner et avancer en méme
temps, la faire s'arréter quand elle est a moins de 40cm de quelque chose... ).

J'étais (et je le suis toujours) en charge de programmer l'interface utilisée pour
télécommander la voiture avec mon coéquipier, Apollinaire Kaufman. Pour cela, nous avons
utilisé App Inventor, dont nous avions déja la maitrise grace a notre « entrainement » 1'année
derniere.

Nous avons profité de nos heures de permanence commune pour aller en salle de
technologie afin de réfléchir a deux sur les différents problémes rencontrés durant la
période. Quand nous n'arrivions pas a finir a temps, nous finissions le travail a la maison, le
soir méme, en communiquant par Skype. Nous avons aussi aidé notre camarade Gustave
Migdal sur Mblock.

Ensemble, nous donc avons réussi a :
- faire en sorte que la voiture avance lorsqu'on appuie sur le bouton « avancer » et s'arréte
lorsqu'on enléve son doigt (plus besoin du bouton stop comme dans la version de base)
- ajouter des boutons permettant a la voiture d'avancer (ou de reculer) et de tourner en méme
temps
- ajouter la possibilité de se déconnecter puis se reconnecter de la voiture
- modifier le programme pour faire en sorte que lorsque 1'on ne fait rien pendant plus de 30s,
la voiture se déconnecte
- nous avons aussi modifié l'interface pour la rendre pour uniforme, plus esthétique :

Status: Not Connected <+——— Bouton indiquant le statut

Connect to Robot

Disconmct to Robot
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4«— Boutons pour diriger la voiture




Pour cela, j'ai modifié le programme initial. Mon programme complet ressemble a

Donc pour commencer, la partie suivante est activée des que « Screenl »
(I'écran) est mis en route, donc des le lancement de l'application permettant de
controler la voiture. Elle a pour but de désactiver les boutons.

quand Initialise

- I binForward - BB Active - IEDL
mettre
mettre

mettre

R rcculer_droite - I Active - R faux -
Aoy reculer_oauche - I Acivé * JERy  faux -
ey avancer_droite - B Acive - Rl faux -

mettre

ST binDisconnect - I Visible - JEI

e

Elle permet aussi de cacher le bouton « Disconnect » (derniére partie en vert
foncé), car celui-ci ne doit apparaitre qu'a partir du moment ou on est connecté a la
voiture afin de nous donner la possibilité de nous déconnecter (au lancement de
l'application, la voiture est obligatoirement déconnectée).

Ensuite, la partie suivante permet de relier « IstPairedBluetoothDevices » (qui
est le bouton qui permet de se connecter a la voiture) a la liste des voitures dont le
Bluetooth est disponible sur cette tablette (chaque voiture étant reliée a une tablette,
nous n'avons qu'une seule possibilité).

LUED G [stPairedBluetoothDevices ~
= Wil [stPairedBluetoothDevices ~ M Eleme
—

nts - Adresses et noms

BluetoothClient1 - =

a




Pour se connecter, il suffit d’appuyer se le bouton « Connect to Robot » (ou
IstPairedBluetoothDevices). Apres que I'on ait cliqué sur le bouton, le programme :

1- cache le bouton

« connect to Robot »
2- propose de se
connecter au Bluetooth
de la voiture (affichage
de la liste)

3- Si la voiture est
connectée, il change le
statut

LIEN G [stPairedBluetoothDevices = BAVI =8 =]
- Y IstPairedBluetoothDevices ~ Jif Visible - JERIE faux -
évaluer mais ignorer résultat =1o - <l BluetoothClient1 ~ ISRy -u Gl

adresse IstPairedBluetoothDevices - |

(o] BluetoothClient1 - W Est connecté - |

- BN IbIConnectionStatus - I Texte - BEREN Status:Connected [
=l [bIConnectionStatus ~ M Couleur texie - JERE |
=l IblConnectionStatus - M Couleur de fond ~ BE]
mettre : X i |

4- et il active tous les —
boutons
mettre - a i
mettre : W vrai
5- active le chronométre . metire (SEETED - CIETEESIPIEIETES
6- affiche le bouton
« Disconnect to robot » —  metire

On peut alors télécommander la voiture ! En effet, quand on appuie sur un bouton (ici
le bouton pour aller a droite),

la valeur correspondant a quand [EOGEHITES -Enfonce

cette direction est envoyée a | -1 B _Envoyer texte
la voiture (ici « 3 ») _— texte | * EETERID)
et le chronometre est
mis en route.

BuGuGH Clock1 - M IntervalleChronometre - JES
| —

Quand on retire son doigt, la valeur correspondant a I'arrét (5) est envoyée a la
voiture et celle-ci s'arréte.

quand [LRICIIEY Retire
faire  appeler EIMEGGEENTIES Envoyer texte

texte ol var=5\n |




Enfin, pour se déconnecter, il suffit d'appuyer sur le bouton « disconnect to Robot » :

when Click
Le programme cache alors le bouton, —> =5} : to |

de§onnecte 'application de la _— il EE oGkl Disconnedt
voiture,

rend visible le bouton « connectto = —» -2l IstPairedBluetoothDevices - Ji Enabled - UMY true -
Robot », ==Y IstPairedBluetoothDevices - il Visible - JNCME true -
e e =28 |bIConnectionStatus - B BackgroundColor = B]
modifie l'interface, ——
28 |bIConnectionStatus - M TextColor - WG |
28 [bIConnectionStatus - B Text - MGMESS Status: Disconnected &
=4 binRight - B to HEES
set : to |
et désactive tous les boutons. e set : to |
set : ) false -
set : G, false -
set : to |
set : to NEES
set : O false -
set : ) false -

-2l Clock1 ~ M TimerEnabled - [WOML false -
LS.

Le chronometre, lui, est activé quand on ne fait rien pendant plus de 30 seconde. En
effet, apres chaque appui sur un bouton, un compte a rebours est déclenché (30 000
ms) et la voiture se déconnecte grace au méme programme que pour le bouton
disconnect :

when E¥k§ES Timer

do  cal CIEEEGEEEEd Disconnect
=Y stPairedBluetoothDevices - B Enabled « Ry ue -
=Y stPairedBluctoothDevices - I Visble - Jlly e -
28 [biConnectionStatus - B BackgroundColor - B

28 IbiConnectionStatus - M TextColor - MGME
2 [blConnectionStatus - B8 Text - BGMESS Status: Disconnected B
=4 binRight - N Enabled - Il faise -
>4 binReverse - A Enabled - el false <
=4 binForward - N Enabled - Rl false -
=¥ binLeft - W Enabled ~ Rl fise - |
=4 avancer_droite - | Enabled - Il false - |
=4 reculer_gauche - I Enabled - el false -
=Y reculer_droite - J§ Enabled - ey false -
4 avancer_gauche - I Enabled - By false
=4 binDisconnect - I Enabled - MRy false -
€T Clock - W Tmerenabled - LY faise




