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Ergo JR marin

Etape 1
Objectifs
e Découverte du projet
e Bilan des positions homme
e Choix du porte outil sur Ergo_JR
e Association positions homme / positions robot

Exemple de travaux réalisables

Bilan des positions homme

Numéro 0 1 2 3 4 5 6
Bras droit

Lettres z FG AKLM,N B,H,0,P,Q,R,S| CTUYANN | D, ,NUM,IV E,W,X
Bras

Gauche

Lettres H,I AB,C,D | G,N,S,ANNV,X | LEM,RYW,Z | E,L,Q,UNUM K,PT 0

Attention : deux signaux de service sont identiques. On pourra les distinguer par leur durée.
e EOW End Of Word

Position : Right 1 Left 1 pause longue
e Double letter

Position : Right 1 Left 1 pause courte
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Etape 2
Objectifs :

e Fabriquer le drapeau
e Repérer les positions robots/valeurs moteurs
e Ecrire un bloc

Pereitiont
. qui positionne le robot dans la position 0
e Généraliser en créant les blocs pour les autres positions

(]

o Tester I'enchainement successif des diverses positions
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Etape 3
Pré-requis :
On suppose que I'étape 2 est TOTALEMENT validée

e Tous les blocs PositionX sont codés

Positionl
e Que le robot passe sans encombre d'une position a l'autre.

Objectifs :

ol g Message X
o Réaliserle bloc’ g

e qui pose une question et permet a l'utilisateur de saisir une phrase :

Quel est e
message a
transmettre ?

4

[[usssnee ATRANSMETTRE ]

Créer maintenant un bloc Transmit E{ qui devra :
Utiliser le bloc 'qui affecte la variable m

Pour chaque mot de la phrase et pour chaque lettre de la phrase afficher pendant 2 s la lettre a

»

N

envoyer
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Etape 4
Objectifs :
Repérer la position que doit prendre le robot en fonction des lettres de Numéro 0
I'alphabet' Bras droit
e Compléter votre tableau en indiquant pour chaque positon les lettres F
correspondantes
caractere
e Créer une variable - qui contiendra la liste des 26 lettres de
I'alphabet. Lettres z

. . odeD . . . o
e Créerune variable qui contiendra une liste des 26 positions du Bras Gauche
bras droit 4

CYEEEEI T R EEEEEEEEEEEEEEE T D

Lettres H,I

o Créer la procédure qui initialise la table et

codeD

e Créer les blocs qui positionnent le robot pour les signaux de service. « ATT » (Attention) et
« EOW/DL » End off word ou « DL» letter double..

Noter que EOW et DL correspondent a une position 1 plus ou moins longue.
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Etape 5

Objectifs : Dessiner un diagramme du protocole de communication
Exemple de travaux réalisables

4 5
Emetteur wATT Y Recepte

>
K
<
- >
[+]
>
,
>
1
0 >
"EOW/DL" '
>
C
<
I-M-T O U
-4

>
a
>
:
>
2
>
"EOW/DL"
>
¢
«
AR
>
R
<
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Etape 6
Il s’agit maintenant de coder tout le protocole pour qu’il réponde diagramme précédemment établi.
Vous trouverez ci-dessous des blocs que vous devrez adapter aux programmes que vous avez déja réalisés.
Attention : Il ne s’agit pas de recopier ces blocs sans comprendre leur réle dans la réalisation du protocole.
C’est la raison pour laquelle quelques erreurs sont présentes qu’il vous faudra corriger.

script variables E_R

r

]

-
(e}

caractere
set E R | to EmitOrReceive e

-

O M m = oW s W R =

[ — ==
- -
oo W A

2
3
4
5
-]
7
-]
]
1]
11
2
3
4
5
18

I

8

-

A )
8 )
| D )
[ E )
—
| & )
[ H )
=
4 )
| K )
[ ™ )
| n )
[ o ]
[ P )
 a |
| R
| s
[ T )

=
=|

=

W all motors | stif

BN O BN O SN SO O | | e o o o o o |

InitEncodD
set camctere | to [list

for |1 = &D to €D

) length: 28 7

add | unicode |l “F m as letter to  caracters

st codeD | to

st HE 0500085880 00888A84
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EmitOrRecemne

ask and wait

repeat until key r pressed?

Boucle qui pourra
&tre ajustes parla
suite o

-
of mutoe[s) Fesd o
in "0z seconds | wait ? 4
-
Posl -

of motor(s)
in 702 seconds | wait 2 4 )

script variables | Sentance | word | letters | Message

set Sentance |ito Message

ask and wait

l_r; port answer

for each | ftem of | split  Sentance by By

set word | to ":-J'L'zl_l

[

set letters | to | word = list | word

I_'I..':ernSEnd letters

| EndofMessage

=
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script variables ' DoOne Ans DoTwo

set DoOne |to® i false

| Emit Ttem (i of | letters

= item i —n

caractere of | codeD
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Etape 7
Vous devez maintenant coder le bloc PosR qui recoit en parametre le numéro de la position a prendre et
qui appellera les blocs Position créés a I'étape 2.

else

T rosmmier 0
| PositionDa
else

if PosNumber = [
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Etape 8

On ajoute maintenant les blocs qui correspondent a la situation de récepteur.

WaitForAtt
WaitForAR

think for ) secs

script variables AttvVal
set Attval | to @ false

répeat until Attval

ask and wait
LR rewer =1 3
set AttVal to’ true @
| say A for P secs
' Pos P Emission K

script variables Ati_AR
set At AR | to ‘ false

repeat until Att_AR

say [EEEITITIEY for €D secs
TryToReceive

ask s

fo
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script variables Att_C

I

set At C | to ' @ false

repeat until Att_C

ask and wait

say for @ secs

_Pultfs'l P Emet|
PosR /2 P Emetm
P Emet!
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+ReceiveWord +
script variables | Atk EOW

et Att EOW | to i false

repeat until Attt EOW

say for @ secs
ashk [Epyiaitl] and wait

3  answer = [i

set Att EOWN | to’  true i)
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Comment gérer deux robots ?

On crée 2 variables
Fi / RightArmHost
Fi LeftArmHost

Puis deux blocs

ask and wait

Lycée des GRAVES
Mise a jour 24/08/17

On peut maintenant tester le programme suivant :

|5;t RightAmHost | to | join answer |79

RightArm

ask and wait

|s;t LefiArmHost | to | join answer P99

[ ==t motor(=) % all motors | =n |

l—.__ e

[ ==t motor(=) % all motors | =n |

_ll e

| when down amow | key pressed

|—"7

|_E5ﬂ motor(s) ® all motors MI
|—.__ —

|_\ﬂ_ﬂ motor{s) % all motors E’ELI

‘_Esdmﬂi:n{s]adrﬂnr{s] W 3l motors hasecm-hluﬂ?

|—.__ e

‘_Esdmﬂiln{sladrﬂm{s] W 5l motors iia'setnmkluﬂ?
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Etape 10

Corriger tous les blocs créés précédemment :

Pour qu’ils pilotent le bon robot.

Exemple de travaux réalisables

‘,'..li{‘_set pnfﬁnn[s]auirnntm-[s W all motors i‘laﬂﬂ'ﬂklm?

terearm I e

‘,'.lir_sei position(s) ﬂ of motor{s) "™ all motors | in e seconds | wait ?

-
of (22 53 B3 £ 1 £ e
item (i) of 52 m
-
PaosD

W set position(s) TN nf'-..'-_-.'swﬂ of motor(s)
item | i nf-"_'-_-.':m in 71  seconds | wait ? £

Et les blocs

e e
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Etape 11

Modifier l'initialisation

RobotArmAssociation

ashk ibEcgrhisung and wait

set RightArmHost | o | join answer

ashk DGR is-ungd amnd wait

sot LeftAirmHost | fo | join  answer

—
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Réalisation finale
Tous les travaux précédents sont regroupés dans un fichier « Ergo_JR_Marin_1.32.xml »

Une approche de programmation en parallele est proposée en évolution dasn le fichier
« Ergo_JR_Marin_2.1.xml »

Comment faire bouger deux robots en méme temps ?

Créer 3 sprites : 1 par robot plus un sprite qui contiendra le programme
principal.

Le sprite main
Il regroupe la gestion du programme
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Le sprite galileo

il = "= RightArmost |

- =
i N
N caf n i 5,

e sprite Eremurus

=0 | Lefarminost | e
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