LE ROBOT MBOTZ kv CYBERPI

LomposITionN vu rosor MBer?

Technologie 4°

Fiche travail

mBot2 shield

Compatible with o wide variety of
external components, includes o
built-in rechargeable battery

Ultrasonic sensor 2

Object detection is accompanied
with 8 programmable LEDs for an
enhanced interaction

Quad RGB sensor

4 sensor probes support color
recognition, as well as basic and
advaonced line detection progroms

CyberPi

ESP-32 microprocessor for wireless
communication. Compatibility with
block-bosed and Python coding

Encoder motors

Measure rotation to 1-degree
accuracy, distance travelled and
precisely control speed up to 200RPM

1°) Remplissez le tableau ci-dessous en observant les schémas en éclaté. Vous pouvez faire des recherches
sur internet (sur le site www.reverso.net) si vous avez des difficultés pour traduire les noms des éléments.

2°) Reportez les numéros de repére de chaque élément a coté de sa représentation.

. . Périphérique d’entrée et/ou
Repére Désignation ‘FO.nC‘.tI(.)IT(S) serta - de sortie
(Verbe a l'infinitif + complément ...) de Pinformation ?
1 Roues Se déplacer sur le sol
2 Cyber PI
3 Ultrasonic sensor
4 Batterie
5 Moteurs (droite et gauche)
6 Capteur de couleur
7 Capteur suiveur de ligne
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LE ROBOT MBOTZ kv CYBERPI Technologie 4°

ComposiTion ou roBer Mieer2 Fiche travail

Découverte du Cyber Pl (durée : 25 minutes)

mBuild interface
for smart sensors and actuators
Built-in sound sensor

Integrated light sensor Button A (return)

Home button
(program selection,
settings and restart)

S-way p
Joystick o uUSB-C port
(power & data)

Built-in WIFI and Bluetooth Button B (confirm)

Full-color display
display of text and graphics

S RGB-LED strip Integrated specker

Integrated Gyroscope &

accelerometer

3°) Remplissez le tableau ci-dessous en observant le schéma de la carte CyberPI ci-dessus.

Vous pouvez faire des recherches sur internet (sur le site www.reverso.net) si vous avez des difficultés
pour traduire les noms des éléments.

4°) Reportez les numéros de repére de chaque élément a coté de sa représentation

Désignation Fonction ?
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LE ROBOT MBOTZ kv CYBERPI Technologie 4°

ComposiTion ou roBer Mieer2 Fiche travail

Répondre aux questions et compléter le schéma de principe et (durée : 10 minutes)

- Quelle partie du mBot2 est la « Partie Commande » ? Justifiez votre réponse :

- Pourquoi peut-on dire que c’est aussi une interface ? Justifiez votre réponse :

- Par quels éléments (matériel et logiciel) I'utilisateur donne-il ses consignes au mBot2 ?

- Donnez la liste des actions que peut accomplir le mBot2 ( au moins 5 actions )

Schéma a compléter

Consignes

om—

PC

Signaux

ﬂ: Capteurs
rendus |

PC : Partie Commande / PO : Partie opérative

|
| Ordres Actionneurs

—
PO

Comptes:

—
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ROBOT MBOT2 v CYBERPI Technologie 4°

ComposiTion ou roBer Mieer2 Fiche travail

Répondre aux questions et compléter le schéma de structure (durée : 10 minutes)

- Expliquez ce qu’est pour vous un capteur, a quoi il sert et faites la liste des capteurs du mBot ( voir fiches
précédentes )

- Expliquez ce qu’est pour vous un actionneur, a quoi il sert et faites la liste des actionneurs du mBot (
voir fiches précédentes )

- Compléter le schéma avec les capteurs et actionneurs du Mbot2
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