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1 - INTERFACE UTILISATEUR DU LOGICIEL

NXT-G

1.1 — FENETRE PRINCIPALE DU LOGICIEL NXT-G

| |
Lancer le logiciel NXT-G en cliquant sur I'icéne | [ F
—d

La fenétre suivante permet de démarrer un nouveau programme ou un programme récemment crée.
Elle permet également de lancer deux diaporamas présentant le logiciel et une prise en main rapide du
logiciel.

Diaporama de présentation rapide de
la programmation du robot NTX a

Mise en routfe partir du logiciel NXT-G

Catte sectio

fournit une presentation suocin:

23 Présentation du logiciel

Prese

Diaporama de présentation de
i I'interface du logiciel NXT-G
ORMS Education MXT

Permet de créer

nouveau programme

un

Démarrer un Nouveau programme

I ! Sans tire-1 aH OK 5=
——————————————————————————

-

L Quvrir un programme recent
'L.—u/l

|_! [P.'\:\grzr\’rr.el |2Ji OK >

/

Permet d’ouvrir un programme
ouvert ou créé récemment
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L'interface du logiciel NXT-G est la suivante :

[2)| LEGO MINDSTORMS Education NXT Programmation

Fichier Edition Outils Aide / N\
_@_PE-DE?BESEIE]&- -

Barre d’outils Robot Educator
/ \ S

=] <)

Palette commune

% @

Espace de travail Polette compicte

=3

Journalisation des données "»’!

Sélectionner :

Contrﬁleur [ Haut-parleur [ Capteur d'ultrasons
\ 3 [ Capteur tactie [ Afficher
[l Capteur photosensible [l Lampe
F] Moteur 3] Capteur sarore
Bl Tous [#] Capteur de température

) Alimentation: ) e — [ 75|
4 Durde: | 1 | [ Romrons =]

e Acton suivante : ) Bil] Freiner 3 Bl Continuer

=

\ . \ Panneau de configuration Fenétre d’aide /
Palettes de programmation

Barre d’outils
[2]] LEGO MINDSTORMS Education NXT Programmation / =N e ==

Fichier_Edition Qutils _Aide 7

EE T
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La barre d’outils fonctionne sur le modele des barres d’outils de la plupart des applications Windows.
Elle contient les différents raccourcis de création, enregistrement de fichier ainsi que les outils
permettant de sélectionner les blocs, de se déplacer dans le programme, d’ajouter des commentaires

etc...

Passer a la journalisation des
!!E données NXT

Lancer le logiciel d’acquisition de donnée « NXT Data
Logging »

Nouveau programme

Créer un nouveau programme

Ouvrir un programme

Ouvrir un programme existant

Enregistrer le programme courant

Couper

Couper la sélection d’objets

Copier

Copier la sélection d’objets

Coller

2
=
=1
] Enregistrer le programme
it
]
g

Coller la sélection d’objets copiée

[ Annuler

Annuler I'action

Rétablir

Répéter I'action

Outil pointeur

Pointeur permettant la sélection d’objets

Outil panoramique

Outil panoramique permettant le déplacement de
I’espace de travail dans toutes les directions.

Ajouter des commentaires

iy

&)
- Comment tool
=

Créer mon bloc

Créer un bloc personnalisé
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1.3 - ESPACE DE TRAVAIL

[2]] LEGO MINDSTORMS Education NXT Programmation == ]=s
Eichier Edition Qutils Aide

Les programmes sont édités dans cet espace de travail. Pour réaliser un programme, il faut glisser les
blocs de programmation dans cette zone et les clipser les uns aux autres sur la barre LEGO.

L’outil panoramique de la barre d’outils permet de se déplacer dans tout I'espace de travail.

1.4 - PALETTES DE PROGRAMMATION

/ Palettes de programmation

mation
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Le logiciel NXT-G fourni contient 35 blocs de programmation. |l est possible de télécharger des blocs
supplémentaires et également de constituer ses propres blocs. Ces blocks sont répartis dans les trois
tablettes de programmation :

U la palette commune qui regroupe les blocs les plus utilisés ;
O la palette entiére qui contient |'intégralité des blocs ;
U la palette personnalisée vous permettant d'intégrer vos propres blocs.

La sélection de la palette est réalisée par I'intermédiaire des ongletleIEb_IIE .

1.4.1 - Palette Commune

La « palette commune » est sélectionnée par I'onglet |O Elle contient les blocs les plus couramment
utilisés :

Le bloc « Déplacer » ou bloc moteur est le bloc qui permet de contréler les
Déplacer différents servomoteurs reliés a la briqgue NXT. Il permet de commander un,
deux ou les trois servomoteurs en méme temps.

Le bloc « Enregistrer/Jouer » permet de programmer un mouvement
physique du robot, puis de le reproduire ultérieurement ailleurs dans le
programme.

- Enregistrer
> ) egistre
Jouer

Son Le bloc « Son » permet au robot d’émettre des sons, y compris des mots pré-

Le bloc « Affichage » permet I'affichage d'une image, d'un texte ou bien d'un

Afficher dessin sur I'écran LCD de la brique NXT.

_ enregistrés.
=)

(= Attendre Le bloc « Attendre » impose un arrét dans de le programme. L’attente est
— interrompue deés que la condition spécifiée est réalisée.
& Boucle Le bloc « Boucle » permet de créer des séquence itératives ou boucles dans le
—~ programme.

> Le bloc « Commutation» permet de créer des séquences alternatives dans le

&l Commutation

programme.

1.4.2 — Palette Entiere

La « palette entiere » est sélectionnée par |'onglet |':t'_,. Elle contient tous les blocs disponibles dans le
logiciel :

Blocs « Commun » :

@&FwMdPpE IO

On retrouve dans cette liste de blocs, les blocs de la palette commune.
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Blocs « Action » :

o Le bloc « Moteur » permet de commander un servomoteur a la fois. Il offre

31:!;? Moteur un nombre de parametres de configuration plus important que le bloc
« Déplacer ».

ﬂm Son Le bloc « Son » permet au robot d’émettre des sons, y compris des mots pré-

enregistrés.

D Afficher Le bloc « Affichage » permet I'affichage d'une image, d'un texte ou bien d'un

— dessin sur I'écran LCD de la brique NXT.

g}) Envoyer un | Le bloc « Envoyer un message » permet d’envoyer un message par liaison
message Bluetooth a un autre robot NXT.

(O J Lampe Le bloc « Lampe » permet d’allumer une lampe.

Blocs « Capteur » :

**J b % “j‘:)& j}m &P @ (@
y

:,-';] Tactile Le bloc « Tactile » permet I'utilisation du capteur tactile.
f Sonore Le bloc « Sonore » permet |'utilisation du capteur sonore.
B A
'-;\_): Photosensible | Le bloc « Photosensible » permet |'utilisation du capteur photosensible.
d
Nl‘m Ultrasons Le bloc « Ultrasons » permet |'utilisation du capteur ultrasonore.
& Le bloc « Boutons NXT » permet la détection de I'appui sur un des
< Boutons NXT .
£ boutons de la brique NXT.
PN Le bloc « Rotations » permet de compter le degré de rotation d'un des
(@) Rotations servomoteurs, ou bien le nombre de rotations complétes (une rotation

équivalent a 360 degrés).

Le bloc « Minuteur » permet de déclencher des actions en fonction du

p— . ) ) T
\'_) Minuteur temps écoulé. Il Le bloc « Ultrasons » permet I'utilisation du capteur
ultrasonore.est possible d’utiliser jusqu’a 3 minuteurs (chronometres).
& Recevoir un Le bloc « Recevoir un message » permet de recevoir un message par
message liaison Bluetooth d’un autre robot NXT.
M Température Le bloc « Température » permet |'utilisation du capteur de température.
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Blocs « Flux » :

@ & P

= Le bloc « Attendre » impose un arrét dans de le programme. L'attente est
CS Attendre . X . s f

interrompue dés que la condition spécifiée est réalisée.
& Boucle Le bloc « Boucle » permet de créer des séquence itératives ou boucles
d dans le programme.
> . Le bloc « Commutation» permet de créer des séquences alternatives dans
i, Commutation

le programme.
Le bloc « Arréter » permet I'arrét des capteurs, les affichages et les sons.
@ Arréter Les moteurs sont arrétés mais poursuivent leur course en roue libre jusqu'a
I'arrét complet.

Blocs « Données » :

(S . Le bloc « Logique » permet de comparer des valeurs logiques. Il retourne
LY Logique , .
AL comme réponse une valeur logique VRAI ou FAUX.
. Le bloc « Math » permet d’effectuer des opérations arithmétiques telles
! Math gue des additions, soustractions, divisions et multiplication mais aussi obtenir la
T valeur absolue ou la racine carrée d'un nombre.
=Y; Le bloc « Comparer » permet de comparer des valeurs numériques. Il retourne
= Comparer , .
: comme réponse une valeur logique VRAI ou FAUX.
Le bloc « Plage » permet de tester si une valeur numérique est comprise dans
}‘ja.':u Plage une plage de valeurs. |l retourne comme réponse une valeur logique VRAI ou
FAUX.

Aléatoire | Le bloc « Aléatoire » permet de générer un nombre aléatoire.

Le bloc « Variable » permet de stocker une valeur, qu'elle soit numérique,
Variable logique ou bien une chaine de caractere, et de pouvoir la réutiliser ou bien la
modifier a n'importe quel endroit du programme.

= Constante Le bloc « Constante » permet de stocker une valeur constante de type
numeérique, logique ou bien chaine de caractere.
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Blocs « Avancé » :

3 ) =] e | 7% F_|
ae = @ @ Q@ v m
®
3 Nombre en Ce bloc permet de convertir un nombre en une chaine de caractéres
\+ 3 texte affichable sur I'écran de la brique NXT.
" Texte Ce bloc permet de concaténer jusqu’a trois chaines de caractéres.

@ Maintenir en vie | Ce bloc neutralise la mise en veille du NXT

] Acces aux Ce bloc permet d'enregistrer les données du robot dans des fichiers sur
- fichiers la brigue NXT ou de lire des données stockées.
€z Ce bloc permet étalonner le capteur « sonore » ou « photosensible » en
(2'}" Etalonner i P . . P . P
réglant les valeurs minimales et maximales de mesure.
| Réinitialiser Ce bloc « Réinitialiser » permet de désactiver la correction d'erreur
/ automatique qui permet au robot d'effectuer des mouvements trés
) moteur L.
précis.
: Démarrer la .
7% ¢ . . . Ce bloc permet la collecte des données des capteurs et leur
/A journalisation . L
— , enregistrement dans un fichier dans le NXT.
des données
\ @ Arréter la
5"\% journalisation | Ce bloc met fin a la collecte des données des capteurs.
des données
~ Bluetooth Le bloc «Connexion Bluetooth» permet la connexion a un autre appareil
9 . Bluetooth, par exemple un autre NXT, un téléphone portable ou un
& Connexion .
ordinateur.

1.4.3 — Palette Personnalisée

La « palette entiére » est sélectionnée par I'onglet E Elle permet I'appel des blocs personnalisés ou
des blocs téléchargés.

E: Mes blocs Le bloc « Mes blocs » permet I’appel des blocs personnalisés.
= Téléchargement - , . i
- WEB Le bloc « Téléchargement WEB » permet I’appel des blocs téléchargés.
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1.5 - PANNEAU DE CONFIGURATION

[5]| LEGO MINDSTORMS Education NXT Programmation =2
Eichier Edition Outil Aide

i Aconsuivame ; © Pl Freiner ) Y Continuer

\ Panneau de configuration

Le panneau de configuration contient tous les éléments paramétrables du bloc sélectionné. En
modifiant les parametres dans le panneau de configuration, il est possible de modifier le comportement
d’un bloc spécifique.

1.6 — FENETRE DE VUE REDUITE ET D’AIDE

L'onglet .4 de la « fenétre de vue réduite » permet de se déplacer plus librement dans I'espace de
travail en choisissant la partie sur laquelle zoomer. En cliquant sur I'onglet [ il est possible d’obtenir
de I'aide sur le bloc sélectionné ainsi que un lien vers la documentation relative a ce bloc. Cette
bibliotheque intégrée d'aide est trés complete.

[2) LEGO MINDSTORMS Education NXT Programmation [=lla ==

Fichier Edition Outils Aide

Fenétre de vue
réduite et d’aide
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1.7 - ROBOT EDUCATOR

Le « Robot Educator » propose un ensemble de didacticiels a partir de 'onglet F&7) . Ces didacticiels
permettent d’apprendre a programmer le robot a partir des fonctions principales du logiciel NXT-G.

Le « Robot Educator » possede 39 activités liées a I'utilisation des blocs de la « palette commune » et
de la « palette compléte ». Il contient également 7 activités concernant I'acquisition de données.
Chacune des activités est introduite par un défi. Pour chaque défi, le « Robot Educator » propose un
guide de fabrication et un guide programmation.

Exemple : Défi 0 « Avancer »

Acciei » Pakote commiane % 08, Avance Accueil - Palette commune « 03, Avancer Accueil ~ Palette commune « 03, Avances

uabreE <Retour Avancer e Avancer i
@ 03. Avancer % @ 03. Avancer % @ 03. Avancer m
Objectif du défi Objectif du défi
Guide de fabrication

Comnrnun
..\-h.‘“'d‘
- &
8 B
‘ Base de conduite gg : )
7 Lo - K
Y e ER |:1

1.8 —CONTROLEUR

(2] LEGO MINDSTORMS Education NXT Programmation [E=N(E]
Fichier Edition Outils Aide

Controleur
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Le bouton « Télécharger et exécuter la
sélection » permet le téléchargement
et I'exécution d’une partie du
programme (un seul bloc ou quelques
blocs).

Les cing boutons du controleur permettent la communication entre I'ordinateur et le NXT :
Le bouton « Stop » permet d’arréter

Le bouton «Fenétre NXT »
permet d’accéder aux parametres
de la mémoire et du mode de
communication du NXT |j
un programme en cours d’exécution.

Le bouton « Télécharger » permet de \_ Le bouton « Télécharger et exécuter »
télécharger le programme sur le NXT. permet de télécharger un programme
Il peut étre ensuite exécuté a partir du sur le NXT, puis de lancer son

NXT. exécution.
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2 — BLOCS DE PROGRAMMATION

2.1 — FILS ET PLOTS DE DONNEES

Les blocs de programmation peuvent étre interconnectés les uns aux autres par le biais de fils de
données. Ces fils de données permettent par exemple d'utiliser la valeur contenue dans une variable et
de I'exploiter comme étant la puissance d'un moteur ou bien de la comparer a une autre valeur...

Pour ouvrir le plot de données d'un bloc, il faut « cliquer » sur
I'onglet dans le coin inférieur gauche du bloc lorsqu'il se trouve sur
I'espace de travail.

Onglet d’accés au
plot de données

Le plot posséde des entrées situées sur son bord gauche (A), et des
sorties sur son c6té droit (B). Il se peut selon le type de bloc que celui-ci

ne dispose que d'entrées ou de sorties. B) |
Les fils peuvent transporter différents types de données : des données = [g
numériques représentées par un fil jaune (C), logiques par un fil vert (D) L“F E

et de texte par un fil rouge (E). E E

E e _J nnnnn

Un fil de données doit relier un plot d'entrée et de sortie de méme type, E_ A) E

Si cela n’est pas le cas, le fil est en pointillé (F) et cela crée une erreur : '
dans votre programme. 2\ o

Afin de déterminer cette erreur vous pouvez cliquer sur le fil pointillé et
afficher l'aide.

2.2 — BLOC « DEPLACER »

Le bloc « Déplacer » est accessible a partir de la palette commune.

Ce bloc permet de contréler jusqu’a trois servomoteurs a la fois. Il sera utilisé, lors de la
commande des servomoteurs connectés sur les ports B et C, pour le déplacement du
robot.
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Lorsque ce bloc est placé dans un programme, l'icone qui apparait donne des indications sur la
configuration du bloc.

Ports de sortie sélectionnés et
donc moteurs actionnés

Sens de direction du robot qui
peut étre avancer, reculer,
tourner a gauche ou a droite

Durée pendant laquelle les
moteurs sont actionnés

La jauge indique le niveau de
réglage de la vitesse des moteurs

Le panneau de configuration permet les réglages suivants :

(1
(2
*-'.j: Poret A =B | = \[“;?‘a Alimentation -'\-'3?-_-{“]— ?l]
[‘.f precion: 04 O L “r“‘a Durde | | 1| | Rotzsions =]
&) Diger: c =] i B[] [-*2-}- Action suivante + (= bil| Fremer. (0 BB Contiwer

0 )

o0/ ©

1Bl Choix des servomoteurs a actionner.
(2B Choix de la direction du robot : marche avant, marche arriére ou stop.
3I Choix d’un virage a gauche ou a droite (diminution de la vitesse sur I'un ou I'autre de moteurs).
4 Il Réglage du niveau de puissance des moteurs donc de la vitesse du robot.
Réglage de la durée pendant laquelle les servomoteurs sont actifs :
— Illimitée : Les servomoteurs fonctionneront tant que I'ordre de s'arréter ne leur aura pas été
6 donné (au moyen d’un autre bloc « Déplacer » en mode « Stop ».
— Degrés : Les servomoteurs tournent selon le nombre de degrés indiqués (360 degrés
correspondant a une rotation compléete des roues).
— Rotations : Le moteur tourne sur son axe et effectue le nombre de rotations indiquées.
Choix de I’action a réaliser a la fin de la durée pendant laquelle les servomoteurs sont actifs :
— Freiner : les servomoteurs s’arréteront progressivement avant que le programme ne passe au
(6 bloc suivant. Dans ce cas-la le robot s’arréte a un endroit bien précis.
— Continuer : Apres avoir terminé leur action, les servomoteurs continuerons en roue libre
jusqu’a leur arrét.
o Compteur du nombre de degrés ou de rotations entiéres effectués par les servomoteurs. Il n’est

accessible que lorsque le robot est en communication avec le logiciel.
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Le bloc « Déplacer » posséde 8 plots de données.

Donnée

Plage admise

Description

Y
o
G

- o =

e Y
BEERTERT B R B RO 'i.‘:
@

)

N

L e300 @

g
Ty

alkk

Moteur Gauche

afkfe

1 : Servomoteur connecté au port A

Action suivante

Faux : Continuer (roue libre)

Numérique 1a3 2 : Servomoteur connecté au port B
Moteur Droit 3 : Servomoteur connecté au port C
ackk
Autre moteur
a7d Vrai : Marche avant
LS . . .
Logique Vrai ou Faux . h s
Direction Faux : Marche arriere
=R . < 0: Virage vers la gauche
JE Numérique —100 a 100 N & | 3 .
Virage >0 : Virage vers la droite
aels . .
Numérique 0al00
Puissance
2 "1E . a3l Selon le type de durée : Degrés, rotations ou secondes.
Numérique 0a2" -1 . . . e
Durée Ce plot est ignoré lorsque le type de durée est illimité
2 ?r& . . Vrai : Freiner
Logique Vrai ou Faux

Bloc « Déplacer » : Exemple 1 (voir fichier Deplacer_Exemplel.rbt)

Apres une pause de 5 s (Bloc « Attendre), le robot avance en marche avant pendant 5 s puis s’arréte. Il
fait ensuite une rotation de 90° sur lui-méme.
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Bloc « Déplacer » : Exemple 2 (voir fichier Deplacer_Exemple2.rbt)

Le premier bloc « Variable » permet d’écrire une valeur Vrai ou Faux dans la variable logique
« Direction » (Pour créer une varaible il faut aller dans le menu « Edition » puis « Définir les variables ».

Le second bloc « Variable » permet de transmettre la valeur de la variable « Direction » au plot de
donnée « Direction » du bloc « Déplacer ». Selon la valeur écrite dans la valeur « Dierction », le robot va
déplacer pendant 10 s en marche avant ou marche arriere.

2.3 -BLOC « MOTEUR »

Le bloc « Moteur » est accessible a partir de la palette entiére dans la liste des blocs
« Actions ». Ce bloc permet de controler un seul des servomoteurs.

Lorsque ce bloc est placé dans un programme l'icbne qui apparait présente les mémes
indications que le bloc « Déplacer ».

Le panneau de configuration présente des réglages supplémentaires par rapport au bloc « Déplacer » :

Mokeur S B Do op o Es [,-3:_,--, Cantrdle | l"f'_.-_’-u Puissance rotaur ]
5\.'1-1
I %% Diraction = ® i | ‘o H— = Dipde | 260 | [D 1 |= ||
i # " : = =0 J g U SEe Durde egrés
[-'7"5‘I Siction ¢ [Cunstante [= I [ o Attendre [+ :;% Attendre la fin ]
-1 E |] 3 ' — &

_-4:_]— | 75| S Action suivante ¢ () Evﬂ Frainer %a;- Continuer

| Reinitishzer & Alimentation S5
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Choix du mode I'accélération du servomoteur :
— Constante : le moteur tourne a vitesse constante, du début a la fin de son activation.

— Accélération progressive : déclenche la rotation du moteur d’'une maniére progressive jusqu’a
(8 ce qu’il atteigne la vitesse programmée.

— Ralentissement progressif : entraine le ralentissement progressif du moteur jusqu’a son arrét.
Ce mode peut étre utilisé seulement quand le bloc Moteur est précédé d’'un autre bloc
Moteur, réglé lui a vitesse constante et sur Continuer dans la rubrique « Action Suivante ».

En sélectionnant « Attendre la fin », le programme n'effectuera pas les actions suivantes tant que

la durée qui a été sélectionnée ne s'est pas écoulée

Cette option permet d'activer le contrdle de la puissance du servomoteur (donc de la vitesse) qui

tente de compenser la résistance ou le patinage rencontré par le servomoteur.

[10]

Le bloc « Moteur » posséde 8 plots de données en entrée et 10 plots de
données en sortie.

Les nouveaux plots par rapport a ceux du bloc « Déplacer » sont les

suivants : =
Plot Donnée Plage admise Description
= E 1 : Servomoteur connecté au port A
l\j i Numérique 1a3 2 : Servomoteur connecté au port B
oteur 3 : Servomoteur connecté au port C
S E 0 : Constante
A t"’ Numérique 0a2 1 : Accélération progressive
ction 2 : Ralentissement progressif
a8 . . Vrai : Contréle actif
- '—JE Logique Vrai ou Faux Al .
Controle puissance Faux : Controle inactif
. ﬁ]B Ce plot est ignoré lorsque le type de durée est illimité
Attendre [a fi Logique Vrai ou Faux | (pas d’attente de la fin) ou quand la durée est de type
endrefafin seconde (attente de la fin).
}’ﬁ Logique Vrai ou Faux Mouvement du servomoteur pendant I'exécution du
Direction en sortie gld bloc. Vrai = Avant et Faux = Arriére
e B .. . 31 Nombre de degrés du mouvement du servomoteur
. i Numérique 0a2"-1 s
Degrés en sortie pendant |'exécution du bloc.
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2.4 — BLOC « SON »

Le bloc « Son » permet au robot d’émettre un son ou une tonalité enregistré en
mémoire. Il est accessible a partir de la palette commune.

Attention, les sons prennent de la place dans la mémoire et ne sont pas effacés lors de la suppression
des programmes. |l faudra penser a les supprimer régulierement pour ne pas surcharger la mémoire de
la brigue NXT.

Lorsque ce bloc est placé dans un programme l'icobne qui apparalt donne des indications sur la
configuration du bloc.

Type de son qui va étre
joué : fichier audio ou
note

Niveau sonore

Le bloc est configuré pour
jouer ou stopper un son

Le panneau de configuration permet les réglages suivants dans le cas d’un fichier audio :

@ j j

o [ ‘ﬁr Action JFIthIEr audia | dr T-:-nallte __J Fichiet it i -
; Goad
=
8 Contrile (= B Jouer O | Améter Goodbye
k Goodmotming
il alurne r_r.‘}C]— ] 0 \_ Srean ek
Fonction 5 Repater 5 Attendre -,.-' Attendre la fn
- O €% Répé 5 Anend () i Atrendre | f
Dans le cas d’une note, le panneau de configuration permet les réglages suivants :
i e Action 'jl?ﬁjFichier audin (20 _Jr* Tonalité ,_,j'rr Remarque 1 |D [pendant 05 _J serondes
@ = — —— — ’_!!_‘_!!W
all) Yolurne will] ':;]ﬁ] 100 |
‘;l' Fanction : O ‘li’} Répétar _:i Attendre O ﬁ Atrendre la fin
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Choix du type de son a jouer : fichier sonore ou note.

Choix du fichier audio a jouer ou réglage de la note et la durée de la note a jouer.

Controle du lecteur de son : prét a jouer ou arrét.

Cette option permet d’activer le mode répétition.

En sélectionnant « Attendre la fin », le programme n'effectuera pas les actions suivantes tant que
la durée du fichier ou de la note ne s'est pas écoulée.

Réglage du niveau sonore.

@ © 6060 Q

Hib) B, il
R . . a
Le bloc « Son » possede 8 plots de données en entrée et 10 plots de S L
; . Lk
données en sortie. =B
S
=R
a allis
agd)iE
Plot Donnée Plage admise Description
= L . 0 : Fichi di
";'"B Numérique Oal ichier audio
Action 1:Son
a _;E Texte 15 caracteres | Nom du fichier a lire
Nom du fichier maximum Ce plot est ignoré lorsque le type d’action est un son
& E Fréquence (en Hz) du son a émettre. La fréquence des
~ Numérique 0 a 65535 sons émis peut étre comprise entre 264 et 4000 Hz. Ce
Fréquence . . I _
plot est ignoré lorsque le type d’action est un fichier.
e _
4 '—”F Numérique 0ail 0: Lec'Eure
Contréle 1:Arrét
g JE Il n'existe en fait que 5 niveaux de volume (0, 25, 50,

Numérique 0a100 75 et 100) ; les valeurs intermédiaires sont arrondies

Volume . s e
a l'unité inférieure.
a ) - . Durée de la note en ms.
'*{E Numérique 0265535 . , P .
Durée Ce plot est ignoré lorsque le type d’action est un fichier.
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Bloc « Son » : Exemple 1 (voir fichier Son_Exemplel.rbt)

Apres une pause de 2 s (Bloc « Attendre), le robot avance en marche avant pendant 3 s puis s’arréte. Il
émet un bip sonore pendant 1 s. Il recule pendant 1 rotations et dit « googbye ».

2.5 -BLOC « AFFICHER »

Le bloc « Afficher » est accessible a partir de la palette commune. Il permet I'affichage
d'une image, d'un texte ou bien d'un dessin sur |I'écran LCD de la brique NXT. Il peut étre
par exemple utilise pour afficher la valeur des différentes variables. Ce bloc ne prend pas
de parameétre numérique mais uniquement du texte.

Lorsque ce bloc est placé dans un programme l'icbne qui apparait donne des indications sur la
configuration du bloc.

D) T >4

Réinitialiser

Dans le cas de I'affichage d’une illustration :
w —\
9 -
Afficher [_‘_r. Action D) [:"..St'e‘ti\:in |] L Position :
‘ | EE A fficher ! (4 &%) Effacer

{ Fichier :

x[ v 4]
Cmile 02
Smile 03

LD

e — @

e
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Dans le cas de I'affichage d’un texte :

e — 9
Afficher -‘._§lr Action '-;EJ ['_E’“E I_T-Il] .r_.. Coeiesi ; \
| :l ] afficher: (@ @) Effacer Robot HTH

T Tee: I | Robot NTX | x| 8|y x|
Ligne 4|_TJ

9—/ 9_/

Dans le cas de I'affichage d’un dessin :

e — 2\
Afficher ‘E’r Ao ..-/ |D§5’|r‘. |_T_|ﬂ ‘[_‘ Position \

DLIE se: © % Eﬁ% Q
\ (Carcle = I E
Rznom

A T

9—/ 9_/

Choix du type d’affichage :

— Image: affichage d’'une image stockée dans le dossier « Image Files » du logiciel LEGO
MINDSTORMS sur le disque dur.

— Texte : affichage d’un texte simple entré dans le panneau de configuration.
— Dessin : affichage d’une figure géométrique de base (point, ligne ou cercle).

— Réinitialiser : permet d'effacer tout I'écran.

Option Effacer : Si la case « Effacer » est cochée, I’écran est effacé avant I’affichage du bloc. Si
cette case n’est pas cochée, les affichages des différents blocs « Afficher » sont superposés.

Sélection de I'image dans la liste des fichiers ou saisie du texte a afficher ou choix de la figure
géomeétrique a dessiner

Représentation de I'affichage et choix de la position de I'affichage sur I'écran LCD a 'aide de Ia
souris ou en indiquant les coordonnées X et Y.

Pour I'affichage de dessins, ceux-ci peuvent étre statiques ou dynamiques, et s'ils découlent de formules
mathématiques, ils peuvent étre associés aux moteurs et capteurs. Dans ces cas, représenter par des
tracés dynamiques les mouvements ou la présence d'objets, I'éloignement, etc...
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Le bloc « Afficher » possede 9 plots de données. i ]

Plot \ Donnée Plage admise Description
a3 L. . 0 : Fichi di
"_IB Numérique Oal ichier audio
Action 1:Son
| Vrai : Eff I'é
9 JE Logique Vrai ou Faux re! acerA eFran .
Effacer Faux : Contréle inactif
= _;E Texte 15 caractéres | Nom du fichier a afficher
Nom du fichier maximum Ce plot est ignoré lorsque le type d’action n’est pas « image »
= :‘nﬂb Texte a afficher
= Texte ,
Texte Ce plot est ignoré lorsque le type d’action n’est pas « texte »
=)
; B Numérique 0a99 Coordonnée en X de la position de début de I'affichage
= \-: E Numérique 0a63 Coordonnée en Y de la position de début de I'affichage
_JE . Numérique 0399 Coordonnefa en X de la position du’p0|r‘1t fm;al de la Ilnge
X du point final Ce plot est ignoré lorsque le type d’action n’est pas « ligne »
=) _;E . Numérique 0363 Coordonnéfe en Y de la position du ’poir‘It finz'al dela Iigr!e.
Y du point final Ce plot est ignoré lorsque le type d’action n’est pas « ligne »
2 - N R .
JE Numérique 0al20 ayon . , ;L ,
Rayon Ce plot est ignoré lorsque le type d’action n’est pas « Cercle »
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Bloc « Afficher » : Exemple 1 (voir fichier Afficher_Exemplel.rbt)

Apres une pause de 2 s (Bloc « Attendre), le robot avance en marche avant pendant 5. Il affiche ensuite
« VOUS ETES » sur la premiere ligne (premier bloc « Afficher »), « ARRIVES A » sur la seconde ligne
(premier bloc « Afficher ») et « DESTINATION » sur la troisieme ligne (dernier bloc « Afficher ») et ceci
pendant 5s.

Bloc « Afficher » : Exemple 2 (voir fichier Afficher_Exemple2.rbt)

= =

5
=
el
5
=
el

]

T
I AR
T
I AR

B ES
B ES

Le bloc « Texte » permet de générer la phrase « Je suis le robot LEGO » qui sera affichée sur 2 lignes
pendant 5s.

2.6 — BLOC « BOUCLE »

~ Le bloc « Boucle » est accessible a partir de la palette commune. Il permet la réalisation
1 structures itératives.
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Quel que soit le mode de contréle de sortie de la boucle, lorsque la case compteur a été cochée, le bloc
« Boucle » présente un plot de donnée en sortie qui permet de récupérer le nombre de cycle de
boucles effectués.

8 Contrle : | Comptewr (=

@ —':? Tusque ; Comgpter | 1

[E1 Montres : (58] Comprew

2.6.1 — Contrdle « Pour toujours »

Dans le cas du contrGle « Pour toujours », les blocs insérés dans la boucle sont répétés de C Q
maniére indéfinie. il
—

2.6.2 — Contréle « Temps »

Dans le cas du contrdle « Temps », les blocs insérés dans la boucle sont répétés jusqu'a ce
qu'un nombre de secondes précis soit écoulé. Passé ce délai, la boucle se termine.

ket @ Conndle [ Temps (=]
f-.l"-\'} —_—,
‘]\‘,,_' _j Jusque | EECD{'!CFE:l 1 |

E Maoniner : I:Iif_éj Compbeur

2.6.3 — Controle « Compteur »

Dans le cas du controle « Compteur », les blocs insérés dans la boucle sont répétés jusqu'a
ce que le nombre de boucles désiré soit effectif.

. Boucle

& Contdle : | Comptewr (=]

ot;l & rme: il 1]

E:{Mmlra: I:I_."E]Cnnmax
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2.6.4 — Controle « Logique »

Dans le cas du contrdle « Logique », les blocs insérés dans la boucle sont répétés jusqu'a ce
que le boc « boucle » regoive un signal logique (Vrai ou Faux) via le fil de donnée.

@ Convdle [ Logique =]
Jusque

k\ \) ‘:?‘ e} G g Vs i 5’_{' Fain
S Entrée fil de
donnée

I:! Monirer : EIE:.-_';_; Compewr

2.6.5 — Contrdle « Capteur tactile »

Dans le cas du contrdle « Capteur tactile », les blocs insérés dans la boucle sont répétés
jusqu'a ce que le capteur tactile soit heurté, enfoncé ou relaché.

| (] Controle : Captan | AE Por: @1 02 93 1@
@ Efl Captewr: ~g Tactie GV acson: () =] Enfones h
- ) ] Reliche 34
o EI Maontrer : !:Iiﬂj Compteur {J Henares )

Choix du type de capteur permettant le contréle de la boucle.
Choix du port sur lequel le capteur est connecté.
Choix de I’action sur le capteur tactile qui permet la sortie de la boucle.

2.6.6 — Controle « Capteur sonore »

SIE:
Dans le cas du contréle « Capteur sonore », les blocs insérés dans la boucle sont répétés s ?)k\
jusqu'a ce que le capteur sonore détecte un son de valeur dans une plage précise. -

Boucle *’g_ Contride : Captewr _ ___F Port ek {= 2 iz Cia 9
{-ﬁﬁ *'-,J Captew ; - T Sumue s all] ' J\
= ?) : ‘= E

Son ; > = 50
J

1] EI Monirer : I:I!:_;j Compteur
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Choix du type de capteur permettant le contréle de la boucle.
Choix du port sur lequel le capteur est connecté.
Réglage du seuil du niveau sonore pour lequel, il y a sortie ou pas de la boucle.

2.6.7 — Controle « Capteur ultrasonore »

Dans le cas du contrble « Capteur ultrasonore », les blocs insérés dans la boucle sont
répétés jusqu'a ce que le capteur ultrasonore détecte un objet a une certaine
distance.

fhosthe @) Contrdle : Captawr ) |5E Pom: O1 02 O3 G 9]
Q . Captenr g | (o= CET o © g ——0—— O
o N © oo [z [

o El Morwer:  OEE] Comprenr 21 Monwer : an| [Centimives [

Choix du type de capteur permettant le contr6le de la boucle.
Choix du port sur lequel le capteur est connecté.

Réglage de la distance de détection pour laquelle, il y a sortie ou pas de la boucle. Cette distance
de détection peut étre exprimée en cm ou en pouce.

2.6.8 — Controle « Capteur photosensible »

Dans le cas du contréle « Capteur photosensible », les blocs insérés dans la boucle sont
répétés jusqu'a ce que le capteur photosensible mesure une intensité lumineuse
précise.

Pl 9 Conwile ; Capteur =

@ B Captew: Y. a5 Photosensible |_T.]| T hsque: -$+~; 0 }",
(1] 'J\_l (3) Lusmiidre ; a |3 |_5‘E'

1
o E Mantner l:l:'_:j Compreusr l;-" Fonction [# %5 Gendrer de b kimidre (4]

LB Pot: i1 o @3 ©C410

Choix du type de capteur permettant le controle de la boucle.

Choix du port sur lequel le capteur est connecté.

Réglage du niveau d’intensité lumineuse pour laquelle, il y a sortie ou pas de la boucle.

Choix du mode fonctionnement: capteur de luminosité ou capteur a réflexion (l'intensité
lumineuse mesurée et émise par la DEL incluse dans le capteur et réfléchie par I'environnement)

© 0O
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2.6.9 — Controle « Capteur de rotation »

Dans le cas du controle « Capteur de rotation », les blocs insérés dans la boucle sont
répétés jusqu'a ce que le capteur de rotation inclus dans les servomoteurs
photosensible mesure une rotation précise.

m Mamnitrer ¢ I:I:ij Compheur

Choix du type de capteur permettant le contréle de la boucle.

Choix du port sur lequel le capteur est connecté.

Lecture de la donnée du capteur ou mise a 0 du capteur.

Réglage de la valeur de détection en degré ou en rotation pour la marche avant ou arriere.

C®00Q

2.6.10 — Contrdle « Boutons NXT »

Dans le cas du contr6le « Boutons NXT », les blocs insérés dans la boucle sont répétés .
jusqu'a ce que le bouton de la brique NXT sélectionné soit actionné.

{.! Contrile Captewr Dl By Bouton : ﬂ [Emn Entrés 9___”
V(@ crr | Gt G0 fcon: O] e
ey h'““_r)
(1) ) #:1f] Reliché
J
S = !:I-E] Compteur \_ O #2] Heuné

Choix du type de capteur permettant le contréle de la boucle.

Choix du bouton.

Réglage du niveau d’intensité lumineuse pour laquelle, il y a sortie ou pas de la boucle.
Choix du mode d’action sur le bouton qui permettra la sortie de la boucle.

(>
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Bloc « Boucle » : Exemple 1 (voir fichier Boucle_Exemplel.rbt)

Apres une pause de 2 s, le robot avance en marche avant tant qu’un objet n’est pas détecté a moins de

10 cm. Dans ce cas la le robot s’arréte puis le message « ATTENTION DANGER » est affiché sur I'ecran
LCD de la brique NXT pendant 5 s.

Bloc « Boucle » : Exemple 2 (voir fichier Boucle_Exemple2.rbt)

Le robot émet 10 bips de 1 s avec une pause de 1 s entre chaque bip.

Bloc « Boucle » : Exemple 3 (voir fichier Boucle_Exemple3.rbt)

Le bloc « Déplacer », qui permet au robot d’avancer pendant 1s, est exécuter pendant 5s. Le bloc
« Nombre en texte » permet de convertir en code ASCII, le nombre de boucles effecutées transmis par
le plot de sortie du bloc « Boucle ». Ce nombre de boucles effectuées est ensuite affiché.
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2.7 - BLOC « COMMUTATEUR »

! jl Le bloc « Commutateur » est accessible a partir de la palette commune. Il permet la
j réalisation structures alternatives.
-

Selon que la case « Vue a plat » est cochée ou non, deux ] Aficher
. icher &
modes d’affichage du bloc « Commutateur » sont possibles.

| =g€g Ve 2 plat

Affichage simultané des deux alternatives (case
cochée).

Affichage de I'une ou 'autre des alternatives (case non
cochée) selon la condition sélectionnée (onglet
condition).

Dans le cas ou il y ait plus de 2 alternatives, 'affichage simultané (vue a plat) des différentes branches
alternatives n’est pas possible
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2.7.1 — Condition « Valeur »

La condition qui va étre testée est une valeur. Celle-ci peut étre logique,
numérique ou de type texte. Cette valeur est fournie au bloc
« Commutateur » par I'intermédiaire de son plot de donnée en entrée. @ _ I

Plot de donnée
en entrée

Dans le cas d’une valeur de type logique, seule deux alternatives sont proposées : Vrai ou Faux.

Commut. 1

B Contile Valewr () (2 Condians L]
: _[) jT 2, | Faum
..'-.'_:I _@ -T‘ﬂ:lE i {D;u;__e | ™
—
0
P m
2N aficher: (2 58 Vued plat [ vei =]

{1 I Choix du type de valeur I
I Choix des valeurs de la condition : Vrai ¥ ou Faux ¥ I

Dans le cas d’une valeur de type numérique, il est possible de programmer plus de deux alternatives
(multi-décisions).

Commut. B Contbke Vodeaw
- .-J) . 2. (4
_';} [ AF| Type: Mumirique i
0 J 4|20
EI Afficher : :‘}é_'; Ve & plat [

Choix du type de valeur.
Réglage des valeurs des conditions.
Ajout ou suppression d’'une condition.

Choix de la condition qui sera imposée comme vraie par défaut dans le cas ol aucune des valeurs
4 I numériques ne correspond aux conditions programmées. Ici la condition 4 sera vraie si aucune
des autres n’est vraie.

®o00Q
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Dans le cas d’une valeur de type texte, il est possible de programmer plus de deux alternatives (multi-
décisions). Les valeurs sont des chaines de caractéres

o ¥ Controle : Valewr |
==, [ B
rd = pr
» [b 1 Iype | l exie
M —
o
m Afficher ; O :‘:;“; WVue & plat [ A

Choix du type de valeur.

Réglage des valeurs des conditions.

Ajout ou suppression d’'une condition.

Choix de la condition qui sera imposée comme vraie par défaut dans le cas ou aucune chaine de
4 I caractére ne correspond aux conditions programmeées. Ici la condition 2 sera vraie si aucune des
autres n’est vraie.

o0 0Q

2.7.2 - Condition « Capteur tactile »

La condition qui va étre testée est une action sur le capteur tactile.

W Contrale : Capteur

- _‘:;a] Capteur = Tactie

e [f

E! Afficher : [ :fg Wue & plat

{1 I Choix du type de capteur sur lequel est testée la condition.
(23 Choix du port sur lequel le capteur est connecté.
(3N Choix du type d’action sur le capteur tactile qui imposera la condition vraie.
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2.7.3 — Condition « Capteur sonore »

La condition qui va étre testée est un niveau sonore mesuré par —
le capteur sonore. )6 %}_

G Contrdle i Capteur

e ) B Copten Saonore =

¥ E Affiches : IZI:;"; Yue 3 plat

Choix du type de capteur sur lequel est testée la condition.
Choix du port sur lequel le capteur est connecté.
Réglage de la valeur du niveau sonore permettant le choix entre les deux alternatives.

0 e

2.7.4 - Condition « Capteur ultrason » : :

TJ [ f :’ f f
La condition qui va étre testée est une la distance mesurée parle | D 4
capteur ultrason. =) ‘N‘ ]*
oSl

__;l_] i f :" f f

W) Controle ; Captess | 2 i3 .5.49

ot : - ~N\
_:: [> EfE) Captew / l | Urasons T, | A0

@ N

0 [Z} afficher . & = Voe & plst

(1 I Choix du type de capteur sur lequel est testée la condition.
(2B Choix du port sur lequel le capteur est connecté.

e Réglage de la valeur de la distance permettant le choix entre les deux alternatives. Cette distance
peut étre exprimée en cm ou en pouces.
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2.7.5 - Condition « Capteur photosensible »
La condition qui va étre testée est un niveau de luminosité - PGl
mesurée par le capteur photosensible. @ S I
'&9‘ (OIC § § i
—- @ ; Contrile Captew [=]| | LE Por: 1 o) 3 4 @
=0 (= =, (= _ - )
_‘L‘E) -f‘:‘] Captewsr 3 J.45 Phaotosensible [=] I_P'J Comparer _.:‘ﬁ. '8 .-_/‘
o @ ik © Lusrmigre [?gl
0 [E1 Affcher [ = Vo s plat & Fonction: (9 #3 Gendrer de |z umidee

Choix du type de capteur sur lequel est testée la condition.

Choix du port sur lequel le capteur est connecté.

Réglage de la valeur du niveau de luminosité permettant le choix entre les deux alternatives.

© 0O

Choix du mode fonctionnement: capteur de luminosité ou capteur a réflexion (l'intensité

lumineuse mesurée et émise par la DEL incluse dans le capteur et réfléchie par I’environnement).

2.7.6 — Condition « Capteur de rotation »
f 4 f 4
La condition qui va étre testée est un nombre de rotations ou de
degrés mesuré par le capteur de rotation intégré aux
servomoteurs.
f ' f '
Commut. ) Contrile : [ Capteur
3 | Rotation

E! Afficher :

(¥ =¥ Ve & plat

Choix du type de capteur sur lequel est testée la condition.

Choix du port sur lequel le capteur est connecté.

Lecture de la donnée du capteur ou mise a 0 du capteur.

© 0O

pour la marche avant ou arriére.

Réglage du nombre de rotations ou de degrés permettant le choix entre les deux alternatives
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2.7.7 - Condition « Boutons NXT »
La condition qui va étre testée est I'appui sur un des boutons de . S ACICIC R
la brique NXT. =P
q @Jr \‘“'_J>i
( | =}+]
== doicioion

W Contrdle Capteur (]| & Bon: @ @) [BowonEwie [
"H? Y Coptew: | [Bowors o [J||f14] Acson : ) =44 Enforcé b
o E‘P ) %] Relichd ©
o 2l afcher: @ 2 Vueapla O #4l] Heurd

{1 I Choix du type de capteur sur lequel est testée la condition.
(23 Choix du bouton sur lequel I'action sera testée.

(3N Choix du type d’action sur le capteur tactile qui imposera la condition vraie.

Bloc « Commutateur » : Exemple 1 (voir fichier Comm_Exemplel.rbt)

L
L

Le robot avance en marche S'il détecte un obstacle a moins 20 cm, il trourne a gauche pendant 3
rotations, sinon, il ne fait rien. Ce fonctionnement se répétant a I'infini.
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Bloc « Commutateur » : Exemple 2 (voir fichier Comm_Exemple2.rbt)

Le bloc « Aléatoire » tire un nombre
aléatoire compris entre 1 et 3. Si le
nombre est égal a 1 (1*" onglet) le robot
avance en marche avant pendant 5 s. Si le
nombre est égal a 2 (2°™ onglet) le robot
tourne vers la guache pendant 2 s. Si le
nombre est égal a 3 (3*™ onglet) le robot
tourne vers la droite pendant 2 s. Ce
fonctionnement se répétant a I'infini.

2.8 — BLOC « ATTENDRE »

Le bloc « Attendre » est accessible a partir de la palette commune. Il permet d’attendre un événement
ou une condition pour continuer I'exécution du programme.

2.8.1 — Condition « Temps »

Lorsque le bloc « Attendre » est configuré sur la condition « Temps », il permet de réaliser
une pause dans le programme. La durée de la pause exprimée en secondes est réglable.
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@ Contrale : [._er'-ps E_I|

_5 Jusque Secondes | 1|
2.8.2 — Condition « Capteur tactile » E_{J‘J 1
Le bloc « Attendre » configuré sur la condition « capteur tactile », permet de d’attendre L]
une action sur le capteur tactile pour continuer I’exécution du programme. =)
—

#; Contrdle :

{1 I Choix du type de capteur sur lequel est testée la condition.
(23 Choix du port sur lequel le capteur est connecté.
[3I Choix du type d’action sur le capteur tactile autorisant la reprise du programme.

2.8.3 — Condition « Capteur sonore »

Le bloc « Attendre » configuré sur la condition « capteur sonore », permet de d’attendre
gue le niveau sonore mesuré par le capteur sonore, soit supérieur ou inférieure a un seuil
pour continuer I'exécution du programme.

W Contréle !

Choix du type de capteur sur lequel est testée la condition d’attente.
Choix du port sur lequel le capteur est connecté.
Réglage de la valeur du niveau sonore autorisant la reprise du programme.

0 e
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2.8.4 — Condition « Capteur ultrasonore »

gue la distance a un objet mesurée par le capteur ultrason, soit supérieure ou inférieure a

Le bloc « Attendre » configuré sur la condition « capteur ultrason », permet de d’attendre ~'£-‘[_§__ 4
un seuil pour continuer I'exécution du programme.

@ Contrgle : Capteur
Efl Captewr /1 ) Eh:ea:rns
(1) I

(1 I Choix du type de capteur sur lequel est testée la condition d’attente.
(2B Choix du port sur lequel le capteur est connecté.

Réglage de la valeur du niveau sonore autorisant la reprise du programme.
[3I Réglage de la valeur de la distance autorisant la reprise du programme. Cette distance peut étre
exprimée en cm ou en pouces.

2.8.5 — Condition « Capteur photosensible » =, 3
Le bloc « Attendre » configuré sur la condition « capteur photosensible », permet de %)f )
d’attendre que la luminosité mesurée soit supérieure ou inférieure a un seuil pour 4 :_I
continuer I'exécution du programme. E—
Attendra i:-.;‘ Conttle [Cepte‘._-'
K:_ {_»_EJ Caphesr ; x:;.,']._;j [Pl'n‘h:rsenslbie
= = ==
(1) I

Choix du type de capteur sur lequel est testée la condition d’attente.

Choix du port sur lequel le capteur est connecté.

Réglage de la valeur du niveau de luminosité autorisant la reprise du programme.

Choix du mode fonctionnement: capteur de luminosité ou capteur a réflexion (l'intensité
lumineuse mesurée et émise par la DEL incluse dans le capteur et réfléchie par I'environnement).

© 0O
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3 — BLOCS PERSONALISES

3.1 — CREATION D’UN BLOC PERSONNALISE

Les étapes pour créer un « bloc personnalisé » sont les suivantes :

O Créer un nouveau programme NXT-G. Dans l'espace de travail positionner les blocs qui
composeront un « bloc personnalisé »

O Sélectionner tous les 2 blocs en les incluant dans un rectangle de sélection.

Q Cliquer sur « Créer un nouveau bloc Mon bloc »".dans le menu « Edition » de la barre de menu
ou cliquer sur| = dans la barre d’outils.

Y

O Nommer et décriver le bloc dans la fenétre suivante puis cliquer sur « Suivant ».

[5] Créateur de blocs Man bloc
Mon bloc = —
[T5) Mom du bloc : ﬂ_[f - Bloc_1
"V‘f Description du bloc ¢ Avance pendant 2 5 puis 1owne & gauche de 507 i

Retour Suivant | Terminer || Annuler |
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O Créer, dans la fenétre suivante, I'icone du bloc personnalisé puis cliquer sur « Suivant ».

@] Créateur de blocs Mon bloc

j Créztewr dicdnes .'.z' T
by
I&L
a
- -
1 Jﬁh’fﬂ""‘i”j

'@j Iodnes

| Terminer |I Annuler

O Le bloc personnalisé est a présent accessible dans la palette personnalisée.

a

3.2 —FILS ET PLOTS DE DONNEES DANS LES BLOCS PERSONNALISES

Les blocs personnalisés peuvent recevoir et envoyer des données par le biais des plots et des fils de
données. Cela n'est possible que si les blocs sélectionnés pour constituer les blocs personnalisés

disposent de fils de données préalablement configurés.

Page n°39/41
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Exemple :Création de bloc personnalisé avec plot de donnée

Le programme suivant permet d’afficher pendant 2 s une valeur numérique. La valeur numérique est
transmise par un fil de donnée a partir du bloc « Variable » qui gere la variable Valeur. Pour un créer un
bloc personnalisé qui permettra I'affichage de n’importe quelle valeur numérique, il faut sélectionner
sur le programme les trois derniers blocs et créer le bloc personnalisé « Aff_Valeur ».

g y=
= =
3 _yfs

3 s

Les trois bloc sélectionnés ont été remplacés sur le programme par le bloc personnalisé « Aff_Valeur »,
qui pourra, également, étre utilisé dans tous les nouveaux programmes.

Un plot flottant nommé Valeur a été ajouté signifiant que le bloc personnalisé « Aff Valeur » peut
recevoir en entrée des données.

=)

Murnérique =
8y
2 _d
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Bloc personnalisé » : Exemple 1 (voir fichier Bloc_Exemplel.rbt)

Le programme permet d’afficher la valeur numérique d’un compteur. Il est constitué de deux blocs
personnalisé. Le bloc « Aff Valeur » décrit plus haut et du bloc « Competur » qui va a chaque passage de
boucle incrémenter de 1 la valeur de la variable « Comptage » dont la valeur de départ est initialisée par
le bloc « Variable ».

Le bloc personnalisé « Compteur » contient les blocs suivant :

Résultat
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