
Circonscription Cergy ASH 1

FICHIER 7 -TÉLÉCOMMANDER LE MBOT 2

PROGRAMMER LE CYBERPi POUR TÉLÉCOMMANDER UN AUTRE ROBOT



Défi cyberpi et joystick DÉFI TÉLÉCOMMANDE

Description : 

ALGORIGRAMME Type de briques utilisées robot qui pilote :   

Départ

Joystick 

Le robot avance à 80 tr/min

Joystick

Le robot recule à 80 tr/min

Joystick 

Tourner à droite

Joystick 

Joystick pression milieu

Tourner à gauche

Arrêt

Type de briques utilisées robot qui éxécute :   

Voir le pilotage complet : 



1

PROGRAMMATION DU ROBOT  
QUI PILOTE1



PROGRAMMATION DU ROBOT 
QUI ÉXÉCUTE1



ATTENTION ! Pour pouvoir s’affronter sur le terrain, le second joueur doit avoir un programme sensiblement différent ! 

PROGRAMMATION DU ROBOT  
QUI PILOTE2





Handi V.O Bot 2024 

Challenge football en mode pilotage des robot joueur avec le joystic cyberpi


 LAN SOCCER Bot 



Handi V.O Bot 2024 

Challenge football en mode pilotage des robot joueur avec le joystic cyberpi


 LAN SOCCER Bot 

Matériel :  

Un terrain de 1 200 cm /2 400 cm

3 balles lestées 

4 Mbot2 


But du jeu : 

Deux équipes de deux joueurs s’affrontent face à face.


Trois balles lestées sont placées au centre du terrain.


La premier joueur qui a marqué deux buts a gagné la partie.


Principes de programmation :  

Faire communiquer deux robots entre eux sans Wi-Fi, en utilisant simplement une 
connexion LAN (réseau local).


Créer un programme pour transformer la carte CyberPi en manette de jeu complète 
(pilotage avec le joystick)


