Charger un Script / Programme dans le robot mBot

- Connecter le robot a lI'ordinateur en mode COM - (cable USB)

i Insérer le cable USB dans le port USB
du robot et dans le port USB de
I'ordinateur.

iz Mettre le robot mBot sur "ON"

i Cliguez sur Connecter / par port série
COM ivoir image).

i Chioisir le seul port COM que vous
pouvez - COM1,2,3,450u7
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Cliquez sur la brique «
mBot générer le code »

idition WL T@ Choix de la carte
par port série (COM) >
par WiFi (2,4GHz) [ 3
par le réseau >

Voir le fichier source
Installer les pilotes Arduinge

Choix des extensions Choix de la lang

Jdevftty.Blueto:
[devftty. EV3-Si
Jdev/tty JBLFIip
Jdev/tty. Makeb|
Jdevitty.Makebl
[devftty. Makeb
[devitty.iPhone

1 #include <LTTM
‘20 2 ginclude <Wire.h>

3 #include <SoftwareSerial.h>
4

g #iinclude <MeMCore.h>

]

7 MeDCHotor motor 3(9);

5 MeDCHMotor motor_10(10]);

Qwoid move (int direction, int speed)

10 4

11 int leftSpeed = 0O:

12 int right3peed = 0;

13 if {direction == 1){

14 left3pesd = speed;
15 rightZpeed = speed;
16 telse if(direction == 2){

17 left3peed = —speed;
15 rightZpeed = —speed;
15 telse if(direction == 3){

Z0 left3peed = —-speed;

1]

Attendre le téléversement. Plus ou moins longtemps en
fonction du temps de compilation du programme.
Plus le code est simplifié, moins vous attendrez...

débranchez le robot et
testez votre programme.
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