Comnunent p[ill(onte]r le robot Mbot avec le clavier
de Vordinateunr ?

Procédure pour connecter le robot Mbot a I'ordinateur en wifi.

Attention, vous devez avoir préalablement branché la clé USB wifi sur un port USB de I'ordinateur.

Allumer le robot mBot et lancer le logiciel mBlock.

Ecrire ou charger le fichier & implanter dans le robot.

=7]:-| Connecter le robot mBot a I'aide d’une connexion par ondes

= En mode connexion par ondes (2,4 GHz), sélectionner le menu « Connecter » puis le sous-menu « par WiFi
(2,4 GHz) » et activer la commande « Connecter ».

Informations Pour utiliser le mode de connexion (2,4 GHz), Il faut installer une clé USB 2 4 GHz sur un port USB
de l'ordinateur.
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=1 -4 Choisir la carte Arduino ou le robot
1. Sélectionner le menu « Choix de la carte » et activer la commande « mBot ».
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Si la connexion est réussie, le voyant passe au vert.!



Comunnent p[ill(onte]r le robot Mbot avec le clavier

de Vordinateunr ?

1> Premier programme :

Description du pregramme Prnogramme infoumatique

Algorigramme Mblock C/C++

Blocs de pilotage Arduino utilisés. el

#include <Hire.h>
#include <SoftwareSerial.h>

double angle rad = FI/180.0;
double angle_deg = 180.0/FI;

| Allumer Del Gauche |

| mBot - générer le code
régler la DEL de la carte (BSME{V[Re en rouge vert @ bleu @
| T ,: _loop():

}

void setup() {

1
woid leop(){

| Attendre 10s |
| régler la DEL de la carte en rouge (@ vert @9 bleu @9

void _delay({float seconds){

Eteindre DEL Gauche | long endlime = millis() + seconds * 1000;

| while({nillis{) < endTime) loop():
1
void _loop() |

}
2> Codes couleurs : 3> Pilotage avec le clavier :
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