LOULONAS
Programme ton robot OTTO

Atelier du 9 fevrier 2019

avec Jacques, Michel et Philippe
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Programme de Patelier du 9 février 2019 RTELIET o
° 4ES LERY>

LOULOAS

1. Copie des fichiers / mise en place des environnements Arduino et
Mblock sur les postes des Participants

— Ou utilisation des PCs portables du fablab préchargés/préconfigurés
Installation / prise en main de mBlock

Calibration du robot avec I'IDE Arduino

Programmation mBlock mode interactif/pilotage du robot

Programmation mBlock mode Arduino

2.
3.
4.
5.
6.

Programmation du robot au travers de I'IDE Arduino
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TELIE
- - - = LA ‘ OF &P & &
Copie / Installation du dossier « Ateliers OTTO ... » £5 LERL

Utilisateurs Windows

1. Copier depuis laclé USB le dossier « Ateliers OTTO 26 janvier et 9 février 2019 » sur votre
disque dur ou sur le Bureau

@1' » Ateliers OTTO 26 janvier et 9 février 2019 » Driver » CH241S5ER » CH341SER » J

. ;e Organiser + Ouviir  Partageravec ~  Mouveau dossier
2. Installer le « driver » USB spécifique :
B Bureau DRVSETUPG4 05/02/201911:17 Dossier de fichiers
. - , ] Emplacements récer  [5] CH341PTDLL 05/02/201911:17 Extension de app... 7Ko
I e a I a Carte Nan (@) ut| I |See § Téléchargements [ CHBALS64.5YS 05/02/20191147  Fichier systéme 59Ko
5] CHBa1SsR.SYS 050220191117 Fichier systéme Wko
. 3 Biblicthéques £ chas1sER 05022091117 Catslogus de sécu.. ke
« Aller dans le sous-dossier [ Documents £ CHBAISER 05/02/20191117  Informations de c.. ke
& Images 2] CHBaISER 5V 050220191117 Fichier systéme iLke

o) Musique 5 CH3A1SER VXD 05/02/201911:17 Pilote de périphéri... 20Ke

« Driver\CH341SER\CH341SER » puis B @Y 2w ]

. ) 8 oaneter ) DriverSetup =8 E=E
cliquer/exécuter le programme SETUP ety \ beuice Driver Tnstall / Uninstall

Select INF CHZM1SER.INF -

H € Réseau
 Etcliquer le bouton « INSTALL » we 6 T R
. . . A Diversetup == | wnmsta - T
* Cliquer enfin la bouton OK lorsque la boite vt o —

Device Driver Install / UnInstall

HELP
Select INF CH3M1SER.INF -

de dialogue suivante s’affiche ———— W

|__ USB-SERIAL CH348
|__ 88708/2014, 3.4.2014
UNINSTALL
DriverSetup (==
HELP

"0' The drive is successfully Pre-installed in advance!

]@

e

@l b Ateliers OTTO 26 janvier et 3 février 2019 » Mblock »
3 ’ I n Stal I er M b I O C k / Organiser ~ Ouviir  Partageravec *  Nouveau dossier

« Aller dans le sous-dossier « Mblock » puis B Ees e oo

B Bureau || mBlock 4.0.4_amdc4.deb 05/02/201912:35  Fichier DEB 217380 Ko
05/02/201912:35  Dossier compressé 185607 Ko
@ 05/02/201912:35  Application 124 816 Ko

5 Bibliothéques Langue de I'assistant d'installation ===

e Puis aller au point 2 voir page suivante % Documents @ Veuillez sélectionner |2 langue qui sera utisée

ar Fassistant dinstallation :
[ Images 2

&) Musique

B Viizos

%] Emplacements récer

cliquer/exécuter le programme mBIock_Win_V3.4.11 ——ssemsemeep (& rsioccsinisss]

[Fran;a\s ']

1% Ordinateur

www.beauxboulons.com




Installation de Mblock version 3.4.11

Aller directement au point 2 si vous avez copié I’environnement depuis la clé USB

Aller sur le site http://www.mblock.cc/software/mblock @Téléchargement

mblock —

&

mblock 3

PRSE— ot

Sélectionner / cliquez Mblock3 puis choisir la version adaptée a votre OS
- Pour Windows, télécharger la version 3.4.11 de mblock3

O ——

prerepy——
mblock 5 i
- -
\ [ comio | BRI
(0]
[ oo ] [ cowoes ]

@ Installation des extensions Otto
- Menu Choix des extension

- Déselectionner Makeblock

™ Untitled

©3 mBlack - Based On Scratch From the MIT Media Lahfx34,11) - Décannecter - Pas ssuvegardé
Fichier Edition Connecter EhmxdE‘ﬂ? Choixde la langue  Aide

Gérer les extensions Crl+Shift+T
Restaurer les extensions

Vider le cache
Smart Servo Tools

Joystick{Arduine Mode Only)

Arduino
Microsoft Cognitive Services
Makeblock —
Smart Servo

Communication
m|

ia Lab(y3.4.11) - Déconnecter - Pas sauvegbrdé

puis cliquer Gérer les extension \t

e | Choix des extensions  Choix de la langue  Aide

Gérer les extensions
Restaurer les extensions

Vider le cache
Smart Servo Tools

Joystick(Arduino Made Only)
Arduino

Microsdft Cognitive Senyics
Makeblock

Smart Servo

Communication

. . . €3 mBlcck - Based O Scratch From the MT Mesis L3411 - Disconnected - Mot ssved
Installation, lancement et configuration e ce we v -
) Uniitied L.
. . =
i - choisir la langue
e ) |
- - Menu Language > Francais i
[ o]
I € &
— &
e
[ or}
o —f
‘| i
- TR
. , . . . . .
- Cllcluer I'onglet Disponibles puis saisir Otto dans la zone Chercher
*7 Gérer les extensions [E3)
Disponibles |Instaliées Chercher | |
Demo A Demo Extension for Taicnarger] SoPiEmglensions X
‘1"':”‘”“ i\f”:"” || Disponibles| Installées Cherchi
Otto Scratch Extension for Otte P
Seeed Grove (Arduino A Demo Extensien for Seed . Télécharger
Mode Only) Grove Arduin Extension Telécharger ::'an Robot
Wangyu Plu d ticn Flos dinformation
101
C 1t Kit f CoderDojofVG . OttoBot_k A OttoBot Extension for -
ot Mode e fien Télécharger| | | makezone An fnot includ.. Télécharger
CoderDojoFVG 1.0 Pl n
1.1.0
?vt?:;erig.f:mo‘ 2LED Control Extension for Telacharger g[:(:aﬂa" ?t‘t‘n :ﬂ:in_:trrls:ns\alen e
12 P 01
Me Line Follower Array A Me Line Follewer Array L - .
KWOK, Tsz-fung Extension for mCore Telécharger ‘H’ﬂ"dp'!: otiody Extension Télécharger
ledstrip A ledstrip Extension for s
Ted Lien Arduino Telecharger
12 Plus &
Ctrl+Shift+T
LCD1602IIC LCD1602 with IIC interface s
Beforefly Pl d tion Télécharger| [
Ajouter...
_

\MAA

Ajouter...
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http://www.mblock.cc/software/mblock/mblock3/#Download

mBlock : installation des extensions Otto

rom the MIT Media Lab(v3.4.11) - Déconnecter - Pas sauvegardé
Choixde la carte  Choix des extensions  Choix de la langue  Aide

ju @ metucions | Costumes
[ vouvement 1
(E
I s

[ Blocs & variables

montrer

basculer sur le costume
X:240 Y: -4

Nowvel objet - & / &

Sons

[ S S

dire |[ESJfEME pendant € secondes

dire SRl
penser 3 —

Gérer les extensions

Disponibles Installées Chercher | ofto|

Otto Seratch Extension for Otto == |
Holan Robot Telécharger

01 Plus dinformation

OttoBot_k A OftoBot Extension for =

Makezone Arduine Nane (not includ. Telécharger

10 Plus dinformation

Otto_pl

Télécharger

TechOcean

ottodiy
Hien Phan
32

ottodiy Extension

Plus dinformation

Télécharger

¥

7

mettre I'effet (NP 2 @

annuler les effets graphiques

ajouter €D 2 a taille

mettre 3 €D % de la taille i

basculer sur l'arriére-plan |Effi

ajouter 3 I'effet EEEMER] €5

Ajouter...

BRULGAS
4- Installation des extensions Otto (suite)

Dans la fenétre Gérer I'extension, onglet Disponible, cliquez
« Teélécharger » sur les lignes otto et ottodiy

iquez ensuite 'onglet « Installées » pour vérifier la bonne
installation de I'extension ottodiy téléchargée

Gérer les extensions

|x] i

Chercher |

5 — Enfin, vérifier dans Menu = Choix des extensions leur activation

(=]
2

Fichier Edition Cennecter

Tl

I, Untitled

mBlock - Based On Scratch From the MIT Media Lab({v3.4.11) - Déconnecter - Pas sauvegardé

Choix de [a carte Choix des extensions  Choix de la langue  Aide

Gérer les extensions Ctrl+Shift+T
Restaurer les extensions

Vider le cache
Smart Servo Tools

[

Otto
Arduino
Joystick(Arduino Mode Only)

b

Microsoft Cognitive Services
Smart Servo

Communication

ﬁ] Disponibles  Installées
[l
ottodiy otto Arduino Extension (=)
STEMBot.v Pl firsfocmation Voir le Enlever :
41 fichier source
Otto Scratch Extension for Otto
Holan Robot Enlever
0.1 P
1 1
Arduino Enlever | ||
lJoysnck{AruumoMode R Entever)l |
Only) Voir le fichier source |
| Microsoft Cognitive H
. - . I
services Voir le fichier source Enlever |
| Auri
riga
1 = fichier source
MegaPiPro
e =
| Ajouter...

et quittez I'écran de gestion des extensions

‘9 Activez uniquement I'extension ottodiy dans un premier temps

PS5
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Calibrer le robot OTTO avec Calibration mBlock

(1/3)

1- Charger le programme
« Calibration_mBlock_Program.sb2 »

- Menu Fichier — Ouvrir un projet
- Aller dans le sous-dossier « projets mBlock »
- et sélectionner le fichier

« Calibration_mBlock _Program.sb2 » puis cliquer

le bouton Ouvrir

arde

Leo @ Lent oot () ot Foot

/ [ a5y Proy
Enregistrer le projet sous

[}
@ mBlock - Based On Scratch From the MIT Media Lab(v3.4.11) - Déconnecter - Pas sauvegardé
Fichier Edition Connecter Choixdela carte Choix des extensions Choix de la langue  Aide

Nouveau projet Ctrl+ShiftsN €2 choose file to open x
Ouvrir un projet Ctrl+0 « + MOOC » Robot » OTTO » Ateliers OTTO 26 janvier et § février 2019 » projets Mblock » v & Re " ts M P
Organiser v Nouveau dossier > m @

Ctrl+Shift+5

Importer une image [ £3 Calibration_ mBlock Program.sh2 T/02/2019 1 millock Project File

uuuuu £3p, Auoid Obstacle IEE sithous i I

Exporter limage

2 Documents €3 Demo_Avoid_Obstacle JEE.sb2

Annuler retour & Images £2 Demo_Dance Pedormance JEE.sb2
Revenir D Musique £3 Bloc_louertesonk.sb2 k Project File
B Objets 30 £3 blocs_controlesb2

£3 blocs_evenement sb2
& Telechargements

B vidéos
. Windows (C:)

= Second (D)

£ preies programme b2
Musiques

Nom du fichier ¢ | Calibration_mBlock Program.sb2

g
&
&

2-identifier le port COM auquel est connecté le robot Otto

- - Sous Windows; pour identifier le port COM auquel est connecté
le robot Otto, aller dans « Panneau de Configuration » -
« Gestionnaire de périphériques »

.= Gestionnaire de périphériques
Fichier Action Affichage ?
| m|EHHem| &
- gy JE-THINK

- 55b Batteries

a=q - By, Cartes graphiques

. & Cartes réseau
> o= Claviers

. .4y Contréleurs audio, vidéo ct jeu

3- menu « Connecter » et choisir « par port série (COM) » - § Controleurs de bus Use

- @ Contréleurs héte de bus IEEE 1394
> g Contréleurs IDE ATASATAPI

- Puis cliguer le port « COMxx » correspondant a celui identifié T e e ot50

dans I'étape précédente
23 mBlock(v34.11) - par port série (COI

Fichier Edition [Conneder

oix de la carte  Choix des extensions  Choix de la langue  Aide

» - [5 Lecteurs de cartes & puce
+ e Lecteurs de disque
\ » =] Modems
- B Moniteurs
> % Ordinateur

- ™ Périphérique d'acquisition d'images
- [2] Périphériques biométriques

[ par port série (COM) ]
par Bluetooth
par WiFi (2,4GHz)

par le réseau

/m] DJRo

Téléverser le micropregramme de communication
Réinitialiser le programme par défaut

Régler le mode de micreprogramme

Voir le fichier spurce

Installer les pilotes Arduing

- .[J® Périphériques de sécurité
~ L5 Périphériques d'interface utilisateur
18 Périphériques systeme
=" Ports (COM et LPT)
o 73 F5521gw Mobile Broadband Device Management (COMS)
i F5521gw Mobile Broadband GPS Port (COME)
;.. 75" USB-SERIAL CH340 (COM14)
- I Processeurs
- - Souris et autres périphériques de pointage

I Blocs &variables

Otto v

- P6
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Calibrer le robot OTTO avec mBlock

(2/3)

4- Menu « Choix de la carte »

@ mBlock - Based On Qﬁum the MIT Media Lab(v3.4.11) - Déconnecter - Pas s:

- sélectionner « Arduino Nano (mega328) »

o Fichier

Annuler la suppression

L]
I.-.l

charn

&2 mBlock - Based On Scratch From the MIT Media Lab{v3.4.11) - Déconnecter - Pas sauvegardé
Fichier Edition Connecter Choixdelacarte Choix des extensions Choix de la langue  Aide

RS

Otto Program

mettre T2 3 Y

mettre |

bouge vitesse (R taille en mouvement
e

.
Texte d'écriture en série
Texte d'écriture en série

Texte d'éariture en s

Texte d'éoriture en

Texte d'écriture en série

ajouter 3 GO

Calibrate Left Leg: (¥ Right Leg (YR Left Foot

5- Puis menu « Edition » et cliquer « mode Arduino »

Fichier Edition Cﬂnecter
™ '
M, Calibration_mB

charRead (70

Choix de la carte | Choix des extensions
Arduino
Arduino Uno

Arduino L eonardo

. Arduino Nano ( mega328)

LOULDAS

Choix de la

-

k - Based On Scratch From the MIT Media Lab(v3.4.1

Connecter

Cacher la scéne

Petite scéne

e —

Choix de la carte  Choix des

fed
FL Right Foot (FR
Q=Q

- a

Retour | Téléverser dans 'Arduino Quvwrir dans IEDI Arduino

<Arduino.h>
<Wire.n>
<SoftwareSerial.h>

<Servo.n>
nclude <EEPROM.h>
7 #include “Otto.h”

angle_rad = PI/180.0;
angle deg = 180.0/PI:

YR;
rL;
e FR;

charRead:;
16 Otto Ottobot;
17
18 void setup () {
19 Ottobot.defaultInit();
20 Serial.begin(115200):
21 YL = -11;
22 TR
23 -
24 R =-1;
28 oOttobot.move (0,1000,25) ;

send encode mode recv encode mode-
O mode binaire © mode texte I—Omm&cemm

Arduino Mega 1280
Arduino Mega 2560

Makeblock
Starter/Ultimate (Orion)
Me Uno Shield

mBot (mCore)

mBot Ranger (Auriga)
Ultimate 2.0 (MegaPi)
MegaPi Pro

Autres

PicoBoard

X

I’Arduino »

6- Cliquer le bouton « Téléverser dans

© - Une boite de dialogue s’affiche
« Téléversement en cours »

Cliquer « Fermer » quand « Téléversement

fini » est affiché

Atelier du 9 février 2019 : Programme ton robot OTTO

www.beauxboulons.com
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Calibrer le robot OTTO avec mBlock (3/3) é%’*

dES b
[} [
&3 mBlock - Based On Scratch From the MIT Media Lab(v3.4.11) - Déconnecter - Pas sauvegardé b 8 u L 6 a S
7- Reconnecter Ie robot au travers du menu « Connecter » et Connecter Choix de la carte  Choix des extensions  Choix de la langue  Aide
choisir « par port série (COM) » s (Pt =) com
- Puis cliquer le port « COMXxX » correspondant a celui identifi“’ o
dans I'étape précédente Tetvess e micoprogramme & e
[ Blocs avaria Réinitialiser le programme par défaut OM

coms

Régler le mode de microprogramme

1 Voir le fichier source
—_—
Installer les pilotes Arduino
23 FL = 6; - ——yin S
24 FR = -1; . = Qm exto d'Soritire on ocrio [Py ——p—— g
: 25 Ottobot.move (0,1000,25) ;

15:41:52.110 <

15:41:52.618 < OTTO CALIBRATION PROGRAM
PRESS a or z for adjusting Left Leg
PRESS s or x for adjusting Left F

8- Cliquer le mode « mode texte » dans les cadres « send encode
mode» et « receive encode mode »

15:41:52.633 < oot
PRESS k or m for adjusting Right Leg
PRESS j or n for adjusting Right Foot

—_ 4 [
send encode mod recv encode mod
|70 mode binairL © mode texte ] lro mode binaiu4 © mode texte

Q=Q Envoyer

9- Renverser / mettre le robot sur la téte face a vous puis

Utiliser / taper les touches @ ou Z et cliquer le bouton Envoyer pour ajuster la jambe gauche

Utiliser / taper les touches S ou X et cliquer le bouton Envoyer pour ajuster le pied gauche

Utiliser / taper les touches kK oum et cliquer le bouton Envoyer pour ajuster la jambe droite

Utiliser / taper les touchesj ou N et cliquer le bouton Envoyer pour ajuster le pied gauche

12:49133£.018 < UTIU CALIDKATION PRUGKAM
a or z for adjusting Left Leg

8 or x for adjusting Left F
232.633 < oot

PRESS usting Right Foot L
@ 1 e »
send encode mode encode mode
’70 mode binaire © mode texte | ’70 mode ice_© mode texte
- —
[ ad J\l Envoyer

www.beauxboulons.com
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ro1 100 TR
Lancement de PIDE Arduino : connexion du robot Otto dé g i

-> Objectif : précharger le programme Arduino qui permet le dialogue avec mBlock \

Ateliers OTTO 26 janvier et 9 février 2019 > arduino-1.8.5_0TTO ]

Aller dans le sous-dossier « arduino-1.8.5 OTTO ™o : - - _—

mm
X3

B . , . drivers 05/02/2019 10:43 Dossier de fichiers
puis cliquer/exécuter le programme « arduino.exe » exampies 05/02/2019 1043 Dossier de fichers
hardware 05/02/2019 10:43 Dossier de fichiers
java 05/02/2019 10:43 Dossier de fichiers
lib 05/02/2019 10:43 Dossier de fichiers
libraries 05/02/2019 10:43 Dossier de fichiers
portable 07/02/2019 14:10 Dossier de fichiers
reference 05/02/2019 10:43 Dossier de fichiers
tools 05/02/2019 10:44 Dossier de fichiers
Connecter |e rObOt OttO Sur un port USB tools-builder 05/02/2019 10:44 Dossier de fichiers
o 10/03/2018 14:52 Dossier de fichiers
arduino exe ] 02/10/2017 16:37 Application 395 Ko
E arduino.l4j.ini 02/10/2017 16:37 Paramétres de con... 1Ko
arduino_debug.exe 02/10/2017 16:37 Application 393 Ko
> U arduino_debug.l4j.ini 02/10/2017 16:37 Paramétres de con... 1Ko
arduino-builder.exe 02/10/2017 16:37 Application 3214 Ko
libusbO.dll 02/10/2017 16:37 Extension de l'app... 43 Ko
ARDU INO msvcp100.dil 02/10/2017 16:37 Extension de I'app... 412 Ko
msver100.dll 02/10/2017 16:37 Extension de lI'app... 753 Ko
D revisions.txt 02/10/2017 16:37 Document texte 84 Ko
D wrapper-manifestxml| 02/10/2017 16:37 Document XML 1Ko

20

P10
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Lz - TEd
Télechargement du programme BT.ino ég*
[ orescizsorss & f3222 ﬁas

Sélectionner dans le menu Outils ﬁ _
*  Type de carte Arduino Nano @

*  Processeur ATATmega328P

Traceur séric Ctrl+ Maj+L

WiFi101 Firmware Updater

Type de carte: "Arduine Nano
Processeur: "ATmega32er”
Port

Récupérer les informations de la carte

Pregrammateur: "AVRISP m

Graver la séquence d'initialisation

puis toujours dans le menu Outils, sélectionner g

* Port: COM¢# sur lequel est connecté le

robotAOtto/
© OTIO.BT | Arcuino 125 Menu Fichier = Ouvrir ou cliquer le bouton

Fichier Edition Croquis Outils Aide .

Formatage automatique Ctrl+T ﬁ - a”er dans |e dOSS|er « Scripts INO » et / T
Archiver le croguis .
OTTO_BT Réparer encodage & recharger Charger Ie Scrlpt « OTTO_BT » @

Moniteur série Ctrl+Maj+M
2 //-— Zowi basi Traceur série Ctrl+Maj+L
2777 (2) 30 5 Wiki101 Firmware Updater
4 /f-- 04 Decemk
5 //-= muthors: Type de carte: "Arduino Nano” H
6 //-= . 2
7= - ]

puis cliquer le bouton (™ pour télécharger le
~ Port Ports série . . .
By Recupérer les formations de Ia carte coms script sur la carte Arduino du robot puis ...

10/ f o] . ) COM9 .

13 11— mepenine]  PTOBTMMELOUE AYKISP M comn ... attendre I'affichage du message
12 ] Graver la séquence d'initialisation COM14 L, . ,

13 #include <LedMatrix.h> coMm8 \ « televersement terml ne »

14 #include <Servo.h> COM10 N

15 #include <Oscillator.h>

O
1¢ #include <EEPROM.h> I s T
17 #include <BatReader.h>

18 #include <US.h>

P11
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Retour a mBlock : L’interface Scratch /| mBlock

‘&
1

Fichier Edition Connecter Choixde\ai:t:d‘aé:::j:;1;zt;:5?:::"e::rori;:::al::g’dé'e Le drapeau Vert et Ie bOUton rouge pour aCtiver et arréter |e Script
e —=7=) [Les3)—La«Barre d'Outils »

b
B{
Menu « Fichier » pour charger un programme existant ou enregistrer un nouveau programme &

Menu « Connecter » pour la connexion au robot

La « Scene » ou les lutins prennent
vie (pas utile pour Otto)
-5 7
T Objets Nowvel objet - @ / & B
Scéne M-Panda
1 arrigre-plan
G/dE

Liste des « Lutins » et de « l'arriére-
plan » pour sélectionner et éditer
les propriétés du lutin et de
I'arriére-plan (pas utile pour Otto)

/ 1
E

Li Menu « Choix de la carte » = sélectionner « Arduino Nano (mega328) »
Block - Based On Scrigtch From the I

('onglet « Costumes » pas utile pour Otto)

ylo
I Blocs & variables

avancer de

tourner (4 de @ degrés
tourner ¥y de @ degrés

s'orienter 3 M degrés
s'orienter vers I

aller 3
glisser en €9 secondes 3 x: € v: €D

Les différentes « Catégories de blocs »
rangés par couleur pour mieux les répérer

w:
*

ajouter €T 3

donner Ia valeur @ 3 x

ajouter T

donner la valeur @3 vy

La « Palette des blocs » d’une catégorie donnée
(une couleur)

w
<

rebondir si le bord est atteint

|

fixer le sens de rotation FEEERERETE)

position x

@l position y

les assembler et créer des scripts

W

www.beauxboulons.com

Les onglets « Instructions », « Costumes » Et « Sons »

L'aire des « Scripts» : déplacer les blocs dans cette aire pour ensuite

Les scripts sont exécutables immédiatement dans cette aire.



<
mBlock : Mode Scratch et mode Arduino dé%’*

mBlock a deux modes de programmation : le mode Scratch et le mode Arduino

1- le mode Scratch : Le script s’exécute directement
sur I'ordinateur et transfére les commandes liées au
robot au robot via une liaison permanente filaire
(USB) ou sans fil (Bluetooth). Le robot et I'ordinateur
doivent toujours étre connectés.

Envoi des commandes liées
au robot la liaison USB

Avantages: La programmation est effectuée « en
direct » et interagit immédiatement avec le robot.

2- le mode ARDUINO : Le script est compilé en code
Arduino et téléchargé dans le robot, de sorte que le
robot peut fonctionner indépendamment sans étre i i
connecté de maniere permanente a |'ordinateur.
en continu.

Attention : Apres avoir téléchargé le programme, le ——
mode Scratch ne fonctionnera plus avec le robot :
jusqu'a ce que vous reveniez au mode initial

e w0 gt | [© i > e

www.beauxboulons.com




Tt
Programmer le robot OTTO « en direct » (Mode Scratch) dé"s’
&

Pré-requis : activer I'extension « otto » = Menu Choix des extension

Pour travailler avec le robot Otto;, les principaux types de blocs qui seront utilisés sont
* Les blocs Evénements, les blocs Contréle, les blocs Pilotage, et les blocs Son.

Les blocs spécifiques définis dans Pilotage pour le robot Otto sont :

£3 mBlack(v34.11) - Décon,

Fichier Edition Connecter Choix de la carte Choix des extensions Choix de la langue Aide

,~ . Instructions Costumes Sons

[-] Demo_Avoid_Obstacle

el connection™

connection
disconnection
surprise
OhOoh
OhOoh2
cuddly
endormi
content

trés content

happy short

triste
confus

1. le bloc de mouvement

14X avec 2 propriétés a choisir:
- type de mouvement move (G speed
- vitesse de déplacement / « speed »

-2 Voir liste détaillée page suivante

I Mouvement I Evénements
Contréle

IS-:m
[EE

I Blocs & variables

Capteurs

Pilotage

2. Les ordres comportementaux

et émotionnels geste
conten
(une combinaison de trés content
mouvements et de sons) e
. enaocrmi
avec un attribut « geste » péteux
a choisir. confus
amoureLsx
fache
agité
magique
= i
victorieux
3. Lebloc jouer le son avec un attribut raté

« sing » qui exprime un état « émaotionnel »

P14
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4
Programmer le robot OTTO avec le bloc mouvement i%
d v dES LERY

()= =n avant™ &

maison

en avant

en arriére

tourner a gauche

tourner a droite

haut bas

marche lunaire gauche

marche lunaire droite

balance

crusaito 1
crusaito 2

saute

battement 1
battement 2

balance sur la pointe des pieds

plier a gauche
plier a droite

agite 3 droite

agite a gauche

gigue

tour ascendant

(ole)
||
O++0 > ...

move speed

trés vite

vite

normal

lent

trés lent

LOULDAS

maison : état de repos, articulations du robot en état de repos
en avant : avancer

en arriere : reculer

tourner a gauche / tournez a droite

haut bas: effectue un mouvement haut et bas

marche lunaire gauche / droite : deplacement fagcon moonwalker
/ Michael Jackson vers la gauche ou vers la droite

balance : balancement jambe gauche — jambe droite

crusalto 1 : « crusalto » mode « espagnol » ki chiki »

crusalto 2: « crusalto » mode « chiki chiki »

saute: se met sur la pointe des pieds

battement 1 / 2: agitation « joyeuse »

balance sur la pointe des pieds

Plier a gauche / a droite : incliner vers la gauche ou vers la droite
agite a droite / a gauche : agite le pied droit ou gauche

gigue : tourne sur les deux pieds style hip-hop

tour ascendant : faire pivoter les jambes pour se déplacer

Les propriétés « move » :

La propriété « speed » / vitesse

P15
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Tt
Programmer le robot OTTO « en direct » (mode scratch) dég LER

[Début programme]  Structurer le programme bﬁlﬁ.«ﬁas

* le script démarre par I'exécution du premier bloc puis en exécutant en séquence
(séguentiellement) les blocs suivants.
* Le diagramme ci-contre décrit une structure de programmation hiérarchique

typique

[Fin de programme|

sed On Scratch From the MIT Media Lab(v3.4.11) - par port série (COM) Connecté - Sauvegardé

@ mBlock -

Fichier Editiom\ Connecter Choixdelacarte Choix des extensions Choix delalangue Aide
A, Essayer avec un programme simple
= Bloc « Quand la touche espace est pressé » qui
1N appartient a la catégorie « Evenements » pour
| " démarrer
[ Pilotag\ \\_ | = Bloc « Geste » qui appartient a la catégorie
quand la touche [T est pressée « Pilotage »

:
Otto ¥ \b - . . R
geste CHINIS) » Bloc « attendre 1 seconde » qui appartient a la
— p— | 1 , . A
Men avant no e | ﬁ_’ catégorie « Controéle »
[UGITER en avant ™ EOEEGE normal ™

Instructions

PEECL content ™) 1 = .etc..
Y oncion ) Smg = Et enfin bloc « move maison » qui appartient a la
1 catégorie « Pilotage » pour termine le programme
movespeed

-2 il est conseillé de terminer systématiquement les
scripts Otto par ce bloc « move maison »

P16
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<
Utilisation des blocs « Evéenements » ATELIET

4ES LERY~

mBlock(y3.4.11) - Déconnecter - Pas sauvegardé I —— . . -
Fichier Edition Connecter Choixde la carte Choix des extensions Choix de la langue Aide ExerC|Ce 1: developpez Un Scrlpt pour Ie rObOt

2l m united po @ s e e 255 Otto exécute 'action sélectionnée lorsque :
a I Mouvement m

= EE = vous cliquez sur le bouton Exécuter

ICapteurs

I:Iry\-: - Io.pérateurs Qu’une touche pressée quand la touche PEETR] est pressée
ocs & variables I Pilotage fiéche haut
fiéche bas

quand la tuucheest reldchée
" Ou qu’une touche est relachée:

quand |a touche [IRERER] est reldchée

@ mBlock - Based On Scratch From the MIT Media Lab(v3.4.11) - par port série (COM) Connecté - Pas sauvegardé

Fichier Edition Connecter Choixdelacarte Choix des extensions Choix de la langue Aide

Instructions Costumes Sons * + :: ::

Proveren I Exemple de programme
lal‘caren:e ICUntr-iIe H Y

I sen | canteurs quand la touche B est pressée qul gere IeS

ISt_,IE- I Opérateurs riﬂu@ﬁs

fonce tvasarses [ acte déeplacements du robot
Eﬁamiao secondes quand la touche [ETEITRR est pressée avec Ies touches fléche
quand est ciqué move (B speed (HNEW

dtOIte, fleche gauche,
flgche vers le haut et

i _— CUELLRERGIEY fiache bas ~ [EERSEEEEE ﬂeche vers Ie bas
quand cet objet est cliqué - speed

quand l'arriére-plan bascule sur Elgbics
quand la touche [[EEEYETERd est pressée
o quand > €D move speed
quand je recois quand la touche [[EEEICICIM st pressée

move speed
envoyer & tous
envoyer 3 tous [ITTTETISE et attendre
|

UELGRERGII Y fleche bas ~ [EHalg= Eley ]
move speed

quand la touche [EEILCT o est reldchée
move speed

quand la touche [[EEIER IR cst reldchée
move speed

quand la touche BN LM &5t pressée
move speed

[UELLEERGITGEY fleche gauche ™ EESE Tl
move NI speed

Atelier du 9 février 2019 : Programme ton robot OTTO
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Utilisation des blocs « Controle »

argLigr B9
4ES HERY~

|E2 mBlockiva.4:11) - Déconnecter ~ Pas sauvegaraé

Fichier Edition Connecter Choix de la carte Choix des extensions Choix de la langue Aide

[-] Untitled F . Instructions Costumes Sons
IMnuvement IEvénemenls
IAppareﬂ:e
ISun ICameurs
ISMn IOpérateurs

I Blocs & variables I Pilotage

attendre €¥ secondes

répéter €O fois

répéter indéfiniment

X:-182y: 180 4

mm "'-»
b e

Objets Nouvel objst - @ / &
i
%‘ attendre jusqu'a
Scéne M-Panda répéter jusqu'a
1 arrigre-plan
Houvel armiére plan
G/an

stop

guand je commence comme un clone

e un clone e (XA

supprimer ce clone

Exemple de programme qui répete
indéfiniment une séquence
d’instructions dés que la touche

« G » est cliquée et qui est stoppé
par I'appui de la touche Espace

E e

LOULDNS

5 Exercice 2: développez un script pour le robot

Otto qui utilise les contrdles suivants:

attendre € secondes

attendre € secondes

répéter €T fois

répéter indéfiniment
=

stop [T

LT tout *

- répéter € fois

I Mouvement I Evénements
I Apparence I Controle
I Son I Capteurs

I Opérateurs

Pilotage
Otto ¥ [ )

move en avanl'- normal"
geste

Elislell connection ™.

lBIocs & variables

quand la touche P est pressée

"répéter @ fois
move speed
. ]
, attendre € secondes
move speed
:attend'e €9 secondes
move speed
Tattemte @ secondes

quand la touche YT est pressée
move CIEEIW speed
stop

Atelier du 9 février 2019 : Programme ton robot OTTO
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o o _ ATELIED
Utilisation du SON : ajout de pistes dans mBlock 4ES LERY~

Fw;:]r E:::;e:unnener Choix de la cate  Choix des extensions Chuw:\a\a.ngueh:de = - - e Config u rer IeS pistes danS m B | OCk
: - cliquer 'onglet Sons
. . . . il +
- Puis cliquer un des trois boutons suivants '{c &
Choisir un son dans la bibliotheque

Nouveau son:

Enregistrer un nouveau son

> m o Edition ¥ Effets ¥

Niveau de volume du microphone O

_ Importer un son depuis un fichier
Bibliothéque de sons o

mBlock - Based On Scrathy From the MIT Media Lab(v3.4.11) - D
»
fier Edition  Connecter\ Choix de la carte  Choix des extensi

Choix de lalangue  Aide

hu @ | istucions
Nouveauson: =~ ————————————
eat
YT sy 2.8
& Choix des fichiers 3 tran¥érer par app:/MBlock.swf X

W, Untitled

Sons Lok KX

=

Boucles musicales

o~

I‘{— » I‘E » Organiser v Nouveau dos\jer

> Bureau > ~ | ©| | Rechercherdans: Bureau »

=- O 0

Modifié le Type Taille

4@ OneDrive

M cepc Deossier de fichiers
.

I Bureau

| Documents

pC T
NtS:

Raccourci 2Ko
Fichier WAV 5842 Ko

@] kraftwerk - we are the robots

&) Images y
D Musique
Annuler i Objets 3D
& Teléchargement

B vidéos
ngue Aide

. Disque local (C)
[JEEE es A H ¥ Lecteur de CD ([
Nouveau son: e ¥ Réseau v
Nom du fichier | kraftwerk - we are the robots | [ Tous tesfchiers (- v

. +
weEa
1 sei our | | Annuler
I‘ a it
<

wegardé

el ST
eat
00008 i/aa
onnecter - Pas sauvegardé X
s Chox de la langue  Aide
ju @ | Instucions | Costumes | Sons P
P
’ Nouveau son * n @
Niveau de volume du microphone 0 ¢ 8 &
P N
. n L Il

»ilimlle Edition ¥  Effets ¥

Niveau de volume du microphane O

P19
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AteLigr 8

Utilisation du SON : ajout de pistes dans mBlock
. P dES LERY~
£3 mBlock - Based On Scratch From the MIT Media Lab(v3.4.17) - Déconnecter - Pas sauvegardé b a U L a a S

Fichier Edition Connecter Choixdelacarte Choix des extensions Choix de la langue  Aide
[, Unied pu @ s | Coomnes [ e | LT H Exercice 3: développez un script pour le robot Otto
N L utilise le bloc IR R dance chill out ~

I Mouvement I Evénements
I Capteurs

[ sto [ opérateurs eat
I Blocs & variables I Pilotage

e
n

kraftwerk - we are the robots

jouer le son .
souer I= <on EEESENET | dance chill out

SV ERELTY dance chill out ™ I [TETTE]

arréter tous les sons

— Par exemple : un programme de sorte que lorsque
Fave une pause pour @B temps vous appuyez sur la touche "Espace", le robot danse

sur le HipHop. Lorsque vous appuyez sur "a", le robot
.22y 400 AR danse avec "Head head nod".

Objets MNouvel objet : Q / é (o]
;
Scéne B2 - D quand la touche [N est pressée

1 arriére-plan

o o jouer le son LisNlsl-3

a/ e
)

move s
[0 < programme -

P 20
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dES bERU~
bOULOAS

Programmer OTTO avec
PIDE Arduino
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TELIE
- . - L2 i L
Lancement de PIDE Arduino : connexion du robot Otto dES LERL=

W11 A0S
Voir en annexe pour téléchargement / installation / configuration de I'IDE arduino dans le cas
ou sa mise en place n’aurait pas été effectuée a partir de la clé USB fournie par le fablab

Ouvrir le programme Sélectionner dans le menu Outils
c:/arduino-1.8.5_OTTO/arduino.exe * Type de carte Arduino Nano

* Processeur ATATmega328P

e Port: COM# sur lequel est connecté le robot Otto

& Otto_BASIC | Arduino 185
Fichier Edition Croquis Qutils Aide

Connecter le robot Otto sur un port USB

Formatage automatique Ctrl+T

Otto_BASIC

Cirl+MajeM [~
Traceur série Ctrl+Maj+L

'WiFi101 Firmware Updater

Type de carte: "Arduino Nano”
Processeur: "ATmega328P"
Port

ARDUINO

Récupérer les informations de la carte

B

he righi
j #define PIN YL 2 //servo[2]
4define PIN_¥R 3 //servo[3] LilyPad Arduino USE
#def PIN RL 4 //servo[4] LilyPad Arduino
#de PIN RR 5 //servo[5]
sor T Arduine Pro or Pro Mini

Arduina NG or older
Arduine Robot Control
Arduino Rebot Moter
Arduine Gemma

Adafrut Circuit Playground
Arduino Yiin Mini

Arduine Industrial 101
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teLier B
Calibration des servos et enregistrement e e
g dES LERY
e deeee sodedh
Attention : Cette étape n’est pas utile si la calibration du robot a déja été effectuée sous mBlock
Charger le script f Reporter /remplacer dans laligne 16 les quatre valeurs
Otto_easycal.ino du 5/2/2018 numeriques « (-7,-4,-4,-7) » par les valeurs TRIM relevées dans le

tableau page 15 du tutoriel de I’atelier Otto du 24 février 2018

9__05 Otto_easycal | Arduine 1.8.5

Fichier Edition Croquis Qutils Aide AVANT:

/- Emey oaiibracion for Oute Do7 | remplacer par TRIM ligne broche 2
P eepeyesra remplacer par TRIM ligne broche 3
:;:;W VERY IMPORTANT conly calibrate ONE TIME per board!tc avoid damage EEPROM memory remp|acer par TRIM ||gne broche 4

[

¢include <Otto.h>
¢include <Servo.h>
#include <Oscillator.h>
#include <EEPROM.h>

remplacer par TRIM ligne broche 5

Exemple de valeurs relevées dans le tableau de la page

void setup() ° - V4 .

G page 15 du tutoriel de I'atelier Otto du 24 février 2018
Otto.setTrims (-7,-4,-4,7) ;7 /.change Trim "offset values" gradually until Otto is completely straight (90°)

// Otto.savelrimsCnEEFROM GRS

use only after completely straight({90°), delete this line after for further programming
1
int posiciones[] = {90, 90,

) Servo code  Servon® Broche Valeur
TRIM
& after function

void loop() //test comparing

i Left hip — hanche/jambe gauche  LH/YL/LL 0 2 -1

I Right hip — hanche/jambe droite = RH/YR/RL 1 3 -7

/. Left ankle - cheville/pied gauche ~ LA/RL/LF 2 4 -7

ey Otto.setTrima(-1,-7,-7,-21)7 // Right ankle - cheville / pied droite | RA/RR/RF 3 5 -21
APRES

Otto.setTrims(-1,-7,-7,-21);

P 23
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Calibration des servos et enregistrement (suite & fin)

Vérifier / compiler le script v

puis télécharger le script =

Vérifier I'orientation a 90° des jambes et pieds du robot
< o - Le déconnecter
Y YT T - Couper l'alimentation via l'interrupteur
- Puis le remettre sous tension

Otto_easycal §

"
//-- Easy calibration for Otto DIY
//-- CC BY 5A (http://fottodiv.com)
f/-- Javier Isabel, 02/06/2015

',:::—f VERY IMPORTANT only calibrate ONE TIME per board!to avoid damage EEPROM memory Si I’orientation des jambes et pieds est satisfaisante :

#include <0tto.h>

o oo - Reconnecter le robot via le port USB

= <Oscillator.h>
#include <EEPROM.h>

- Et effectuer la modification suivante dans le script

void setup()

Otto.init(2, 3, 4, 5, falf=); . N Ve .
/i):;:‘.:se:;ri?s.(-1;-;&;;:.;2(:1:.:/ fehgege Trin "offast values® gradislly uncil Occo i complerely suzaigic (407) Su pprlmer Ies caracteres « // » en debut de Ilgne 17

use after completely straight(30°), delste this line after for further programming
Otto.home () 7

_ /I Otto.save TrimsONEEPROM();
e Rl APRES
e Otto.init(2, 3, 4, 5, false); Otto.saveTrimsOnEEPROM();

// Otto.walk(4,1800): Otto.setTrims(-1,-7,-7,-21); //cC
//d=lay (2000) ;

. Otto.saveTrimaOnEEFROM () ; //use
}

int posicicnes[] = {90, 50, %0, 90]%

void loop() //test comparing before s aftes

{

et télécharger a nouveau le script =

et enfin, enregistrer le script modifié .

R
O+1+0j¢ @ ... P 24

www.beauxboulons.com




En résumé : charger un programme au travers I’IDE Arduino

charger le script

effectuer éventuellement vos modifications

(€9 Otto_BASIC | Arduino 1.2.5
Fichier Edition Croquis Outils Aide

Otto_BASIC

S5 ARSI
5€ | //-- Glcbal Variables 7
ST STITITEEETIIAEES P ERSF T EELE TR EF TR LF I IAIT AL E S ILE I fiEd T
55 bool cbstacleDetected = falss;]

55 int distance = 07

R RSP
€1 //-- Setup /T
R N
63 wvoid setup(){

//3et the servo pins
5 Otto.init (PIN_YL, BIN_YR, PIN_BL,PIN_BR,trus):
- TEIring: T Drto wake up!l

67 ('.H:t:n.l';::rf{),T
62 delay (50);
63|} \”\ | 6a clele.'-IZIDIZIJ:

Vérifier / compiler le script

Télécharger le script

il i

enregistrer le script si vous avez
effectué des modifications a I'étape

< >
Nom dufichier:  |Otto_BASIC_JEE v [(Ecegster
Type Tous les fichiers (") v Anuler

Par exemple : charger le script Otto BASIC.ino

Par exemple : changer ligne 68 la durée de la pause
avant que le robot Otto commence a se déplacer

AVANT:

delay(50); =50 millisecondes (5/100°™¢ secondes)
APRES:

delay(5000); = 5000 millisecondes (5 secondes)

Ou menu Croquis = Vérifier Compiler (Ctrl-R)

Ou menu Croquis = Téléverser (Ctril-U)

Remarque : I'exécution du script va démarrer dés la fin du
téléchargement

Ou menu Fichier = Enregistrer (Ctril-S)

ou Enregistrer sous (Ctrl-Maj-S)
Par exemple : Ctrl-Maj-S et saisir dans nom de fichier
« Otto_BASIC_XY » (XY =vos initiales)

P 25
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Structure des scripts Otto / Arduino : exemple

1- début du script « Otto_avoid_TRIMS,ino » 'bﬁvl.ﬁﬁs
(i http: ) 2- Suite du script « Otto avoid TRIMS,ino »

2 //f-- cCc BY 82 (http://ottodiy.com) 1

3 //-- 20 January 2017 commentaires S3 SSSATIITLSTTIT ST ET TP T i i iiddidiididdiiididiiiiiiiiriisy
4 //—-- TRIMS servo calibration values added i void loop()

5 //-- double check your US (Ultra sound) module some have TRIG and ECHQ swapped! 55 /{

Boucle principale

bool obstacleDetected = false;

7 //-- Otto will avoid obstacles with this code! .
\ 7/ ) 7 Ensemble des
(" 5 $include <Servo.h> ) o = 58 obstacleDetected =[ob5tacleDetector(} ; instructions exécutées

10 #includs <Oscillator.h> Librairies standard (servo..h) et 59 :

11 $include <US.h> . I continuellement
- SpeCIflques OttO a0 1f (obstacleDetected) X s 1 . X
\ii2 finclude <Otto.h> J @ 1 = jusqu’a I'arrét / mise

13
C . \ 62 [Otto-singtS_surprise) ; ]k hors tension du robot
15 Commentaires 63 Otto.walk(7,1000, BACEWARD) ;
16 o 64 delay (1000) ; Appel fonction détection
i;:’ e o 65 Otto.sing (S_happy) ; obstacle
I T 66 Otto.turn (10,1000, RIGHT) ;
20 67 delay (2000); Appel des fonctions OTTO
21|rRIGHT FOOT S—=> e o __ <—— LEFT FoOT 4 68 Actions effectuées en cas de « Jouer le son » et
220 e e 65 } \ détection d’obstacle « Mouvement » = voir
- 70 else documentation pages
25 4define PIN_LEFT_IEG 2 1 I @ suivantes
26 #define PIN RIGHT LEG 3 L2 Otto.walk(l,1000, FORWARD) ;
27 $define PIN_LEFT_FOOT 4 Attachement des servo 1 Action effectuée si pas d’obstacle
28 §define PIN RIGHT_FOQOT 5
29
30
21 $define TRIM LEFT LEG 0 D ses d e . Te SIYILLLLSSTTIIL SIS TSI TSI
22 §define TRIM_RIGHT LEG O onnees de calibrage (non prises 77 //t— Function to read distance sensor & to actualize obstacleDetected variible
23 #define TRIM LEFT_FOOT 0O en com pte — Voir + bas) ‘{ bool obstacleDetector() ]
34 §define TRIM RIGHT_ FOOT 0 7577 . , .
35 - , , , Fonction détection
€ Otto Otto; //This is Otto! 80 int distance = Ctto.getDistance();
37 81 obstacle
/ﬂ void setup() | ensemble d’instructions d’Initialisation 82/ serial.println(distance); Evalue distance et
3977 , , . , 83 2 .
40| Serial.begin(9600); Exécutées une seule fois au démarrage 8¢ if(distance<is) retourne détection ou
41 Serial.println("hello"™); a5 { non d’un obstacle
42 g6 return true;
42 //Bet the servo pins g7 1
44  Otto.init (PIN_LEFT_LEG, PIN RIGHT LEG, PIN_LEFT_FOOT, PIN_RIGHT FOOT, true); - cloe
45 Otto.setTrims(TRIM LEFT_LEG, TRIM RIGHT LEG, TRIM LEFT FOOT, TRIM RIGHT FOOT); :; ( .
46 8s
47 Otto.sing (S_connection); //Otto wake 20 return false;
48 oOtto.heme(); Appel de la fonction home = lecture des 51 }
données de calibrage mémorisées dans le 32
robot, initialisation positions jambes et 531

piedstpuis misedu redbpd das samnvas P 26
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argLgr @

Otto / Arduino : fonctions « mouvement » 4ES LERY

LOULOAS

Fonction « mouvement »

OHO'quk(2:] 300:' 1 )? nombre de mouvements. pas. gestes. ...
. | Durée en millisecondes (1000%™e de secondes)
I
) | i . . Plus la valeur est grande = plus le mouvement est lent —
fonction  (nombre, durée, d'"TCt'O“) valeur conseillée = 1000 (de 600 3 1400)

Direction:1  vers l'avant, a gauche selon type de mouvement

- Pour changer le type de mouvement, remplacer R .
g yp ’ P -1  vers l'arriere, a droite selon type de mouvement

Otto.walk par un des mouvements suivants

Otto.walk(1, AR Otto.walk(1, ~1); walk : avancer (1), reculer (-1)
Otta.turn(3, ) Otta.turn(3, ~1); turn: tourner a gauche (1) tournez a droite (-1)
Otto.bend(2, ) Otto.bend(2, =) bend : incliner vers la gauche ou vers la droite — valeur conseillée : (1,2000,1) ou -1
Otto.shakeleg(1, i Otta.shakeleg(T, 1) shakeleg: balancement jambe gauche —jambe droite

fonction (nombre, période, taille, direction) « moveSize = taille / ampleur du mouvement

' —valeur conseillée : autour de 20

Otto.moonwalker(1, ,moveSize, 1); moonwalker:  deplacement fagon Michael Jackson vers la gauche ou vers la droite
Otto.moonwalker(1, ,30,1); crusalto : « crusalto » mode « espagnol » ou « chiki chiki »
Otto.crusaito(1, ,moveSize,1); flapping : agite le pied droit ou gauche
Ctto.flapping(1, ,moveSize,1);
Otto.swing(1, ,moveSize);
Otto.updown(1, moveSize); updown: effectue un mouvement haut et bas
Otto.tiptoeSwing(1, moveSize); tiptoeSwing : faire pivoter les jambes pour se déplacer
Ottaljitter(1, JmoveSize); jitter : tourne sur les deux pieds style hip-hop
Otto.ascendingTurn(1, ,moveSize); ascendingTurn : agitation « joyeuse »

Otto.jump(1, )z jump : se met sur la pointe des pieds — valeur conseillée : (1,2000)

P 27
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TELIE
Otto / Arduino : fonctions « jouer le son » & « geste » ;é*s";ggu”

Fonction « jouer le son » Fonction « Geste »
Otto.sing(S_surprise); Oftto.playGesture(OttoFretful);

; 1
fonction le geste a effectuer
?.b.d 3 Y (leg )

fonction (le son ajouer)
- Pour changer le geste, remplacer OttoFretful par

= Pour changer le son, remplacer S_surprise par un un des gestes suwts -
des sons suivants
(OttoSad);

(OttoSuperHappy);
(S_surprise); (S_OhQuoh); (S_OhQoh2);
(OttoSleeping); (OttoFart); <7

g B EHG

(S_cuddly); (S_sleeping);
J 0

(S_happy); (S_superHappy); (S_happy_short); (OttoConfused); (OttoFretful);
(S_sad); (S_confused); (S ]

(OttoLove); (OttoAngry);
(S_fartl); (S_fart2); (S_fart3); * %

(OttoMagic); \J (OttoWave); =~
(S_model); (S_mode2); (S_mode3); pr—

(OttoVictory); \J/ (OttoFail); E

(S_connection);

F

(S_disconnection); (S_buttonPushed);
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Structure des scripts Otto / Arduino : autre exemple

?

i)

ATELIET
4ES LERY~

1- script « Otto_BASIC.ino »

R ey

B W W oW L W W W
) o

W N R oW o

Commentaires

fonctions utilisables

WL R S e m

mom oot

SILLLLLLLILLILLPLPEI LT

void setup(){

woo

-

//8et the servo pins
Otto.init (PIN_YL, PIN_YR, PIN_RL, PIN_RR,Wu

3]

E

Otto.sing (S_connection); //Otto wake up!
Otto.home () ;
delay (50) ;
1
SILTLTFLFTLLIFFFLLLPFFFSA LIS TATESSIT TSI 7T

6.
6.
6
&
&
(3
6
6

documentant toutes les

sy

suppression des ,

//-- Principal Loop

//--Uncomment lines or add you own

caracteres « /* » .
(début de zone

3
1
72
73
4

void leop() |
//OBSTACLE MODE ON!!!!

NN N NN NNV VNI rs VAN Ny T

LOULOAS

& Otto.home () ;

c8 //JEE delay(50);

55 delay(5000);

711

T2 AT TSI ET ST LTLT TSI ST LTSS
72 |//-- Principal Loop /f
74 //--Uncomment lines or add you own 1/

TS ALLISTLTIETITL ST A LT AT Ed L irirddididirdididdiriisiiiiirs
76 |void loop() {

7 //CBSTACLE MODE ON!!!!

obstacleMode () ;

commentaire) e X
81

suppression des b

caractéres « */ »

(fin de zone

commentaire) -

W W W W
= 5

=
~
<
~
<
~
<
~
<
~
<
~
<
~
<
~
<
~
<
~
<
~
=
=

EIAV (VT M TVERIATY

VAL

—~ { Otto.walk(2,1000,-1); //2 steps BRCESWARD ]
Otto.playGesture (OttoFretful);

Otto.home () ;

Otto.sing(8_sleeping);

delay(1000);

Otto.turn(2,1000,1);//2 =teps turning RIGHT

delay (50) ;
Otto.turn(2,1000,-1);//2 steps turning RIGHT
87 delay (50);
g8 Otto.moonwalker (3, 1000, 25, 1);
85 Otto.home () ;
S0 Ctto.bend (1, 2000, 1); .
91 Otto.home () ; AJOUt de ces
92 Ctto.ascendingTurn(l, 2000, 22); 6 I|gnes
93 Otto.home () ; y. .
% Stto.updown (1, 2000, 22) d’instruction
S5 Otto.home () ;
9&
o7

#aalaymf:‘()()()b ;

Otteo.sing (S_superHappy) ;

o o fo w
(= [S3m)

Otto.flapping (5,1000,20,1);
delay (50);
tto.playGesture (OttoVictory);

el S

Otto.homes () ;

= =

=]
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Installation de PIDE Arduino sur le PC ég
b

€ download Arduino for FREE to your computer
Aller sur le site www.arduino.cc et télécharger
la version 1.8.5 du programme Arduino IDE

choose the appropriate Operating System - Pour Windows, choisir Windows ZIP file for non

Choisir la version appropriée en fonction du admin install puis cliquer JUST DOWNLOAD
systeme d’exploitation installé sur votre PC

.. = Installer I'IDE Arduino en mode « portable »
.. —> Sur Windows :

. déplacer le fichier téléchargé « arduino-1.8.5-
windows.zip » dans le dossier ou vous souhaiter

. ) I'installer (par exemple a la racine du disque C:\
b Installer le programme téléchargé sur votre PC

*  puis clic droit sur le « Extraire tout .. » créera un
dossier « c:\arduino-1.8.5 »
. Créer un dossier c:\arduino-1.8.5 \portable

. Envoyer vers le Bureau (créer un raccourci)
c:\arduino-1.8.5\arduino.exe
Atelier du 9 février 2019 : Programme ton robot OTTO P 31
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https://www.arduino.cc/download_handler.php?f=/arduino-1.8.5-windows.zip
http://www.arduino.cc/

Installation de PIDE Arduino : ajout des librairies Otto dES LERL=

go to in the build it! section
download and unzip OTTO_DIY_all.zip

from the “driver” folder install CH341SER

choose the appropriate Operating System
installation package for your computer.

copy or move all “libraries” folders to:

C:\Documents\ Arduino\ libraries'\
(or wherever your Arduino library folder is)

copy or move all “OTTO_” folders to:

C:\Documents\ Arduino'\
(or wherever your Arduino sketch folder is)

Aller sur https://github.com/stembotvn/OttoDIY Vbot et cliquer
[OELETEEIIEEERS puis Download ZIP pour télécharger le fichier
OttoDIY_Vbot-master.zip

Pour Windows, aller sur
http://www.wch.cn/download/CH341SER EXE.html

ou pour MAC sur
http://www.wch.cn/download/CH341SER_MAC ZIP.html Ou pour Linux
sur http://www.wch.cn/download/CH341SER _LINUX_ ZIP.html

Ajouter la librairie suivante manuellement en utilisant le menu
“Croquis = inclure une bibliothéque = ajouter la bibliothéque ZIP
OttoDIY_Vbot-master.zip

Copier le dossier ledmatrix dans
c:\arduino-1.8.5\Portable\ sketchbook\librairies\

Apreés installation de la Librairie, aller dans
Fichier/Exemples/OttoDIY_Vbot-master et sélectionner le script que
vous souhaitez charger sur la carte Arduino Nano
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http://www.wch.cn/download/CH341SER_EXE.html
http://www.wch.cn/download/CH341SER_MAC_ZIP.html
http://www.wch.cn/download/CH341SER_LINUX_ZIP.html
https://github.com/stembotvn/OttoDIY_Vbot

