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meci A ppimous Mathématiques - Technologie Cycle 4

MEXISTERE 5eme = 4eme = 3eme
DE L EDUCATION NATIHONALE
DE L'ENSEWNEMENT SUMRIELUR

ET DE LA RECHERCHE TeChnOIOgie
Fa Boite a outil — Capteur ultrasons — pour mBot Fiche professeur

Prérequis : Découverte du logiciel Scratch

Durée indicative : 45 min.

Objectifs principaux : L'éléve sera capable de mettre en ceuvre, de maniére autonome, le capteur
ultrasons de la carte Arduino mCore du robot mBot.

Cette boite a outil moteur pourra étre associée a d’autres outils pour réaliser des projets plus
complexes.

Mots-clés : Capteur ultrasons — Scratch — Programmation — Algorithmique - Projet — Programme
— Algorithme - Evénement — Instruction conditionnelle — Boucle — Séquence d’instructions —
TraAm — Math — Techno — EPI — Cycle 4 — Variable

Déroulement de la séance :

- Organisation : Les éleves travaillent seuls ou en binbmes, en salle informatique ou en salle
Techno.

- Descriptif de la séance : Les éléves suivent la fiche pas a pas en autonomie.

- Différenciation possible, coups de pouce, approfondissements :

L’objectif est d’arriver a acquérir tous les outils nécessaires au futur projet de I'éléve. Nous
privilégions I'entraide entre les éléves. Les éleves les plus rapides seront amenés a améliorer le
programme en testant d’autres scénarii.



Partie |l : Capteur ultrasons — programmation 1
Programmer le robot pour sonner difféeremment a partir de 30 cm, distance mesurée par le
capteur a ultrasons.

Correction possible :
Astuce : la premiére ligne de code permet d’étre averti d’un signal sonore quand le téléversement
est terminé.

mBot - générer le code

jouer la note temps

répéter indéfiniment

mettre BfE=haM = distance mesurée par le capteur ultrasons du
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Partie |ll : Capteur ultrasons — programmation 2

Programmer le robot en « radar d’approche d’une voiture » : sonner lentement si Distance
est supérieure a 30 cm, sonner plus rapidement sur Distance est comprise entre 15 cm et
30 cm, sonner en continu si Distance est inférieure a 15 cm.

Correction possible :
Astuce : la premiére ligne de code permet d’étre averti d’un signal sonore quand le téléversement
est terminé.

mBot - générer le code

jouer la note temps
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Partie 1V : Capteur ultrasons — programmation 3

Programmer le robot en « Eviteur d’obstacle » : avancer vite M1 et M2 si Distance est
supérieure a 30 cm ; avancer lentement M2 si Distance est comprise entre 15 cm et 30 cm;
arréter M2 si Distance est inférieure a 15 cm.

Correction possible :
Astuce : la premiere ligne de code permet d’étre averti d’un signal sonore quand le téléversement

est terminé.

mBot - générer le code

jouer la note temps

répeter indafiniment
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