Comment piloter des LEGO NXT Kan
avec une tablette android

LEGO NXT + App Inventor i technologies
Piloter

1 - Matériels nécessaires

Des LEGO NXT (au moins version 2) Une tablette ou smartphone Android
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quel intérét?

L'inconvénient est le colt mais lintérét est qu'App_inventor a développé toute linterface pour la
brique LEGO NXT.

MIT App Invertor 2
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Comment piloter des LEGO NXT Kan
avec une tablette android

3 - Créer un programme pour piloter un robot LEGO avec app-inventor
a) utiliser app inventor Version 2

App inventor est une application en ligne (mode cloud) sur l'adresse suivante
http://ai2.appinventor.mit.edu/

LEGO NXT + App Inventor i technologies
Piloter |

Google

Elle nécessite un compte Google (GMAIL) c'est obligatoire.

Gmail -

b) 3 modes d'essai pour vérifier le programme.

Dans le menu connecte, 3 modes possibles
- Celui que l'on préconise c'est le compagnon Al
Press o Cemmese s Cenmmies o Adec mgais attention, il y a des contraintes a respecter:
-, Il faut étre en WIFI sur le méme switch
outer deran Installer sur votre Andr01d lappllcatlon MIT app mventor

Emulateur

U%B | - emulateur nécessite linstallation dun log1c1el demulatlon demande
| “Reindisirer Cannedon beaucoup de ressource au PC.
Redenariage foice - USB: nécessite linstallation d'un logiciel sur votre pc.

Depuis quelques temps, mit Al existe en version francaise, n'oubliez pas de changer la langue.

4 L'environnement de travail
http://ai2.appinventor.mit.edu/
Sur votre ordinateur, I'environnement designer L'environnement bloc

A Q2 BOR®:

Sur andr0|d MIT Al2 Companion

MIT Center for Mobile Learning  Enseignement *hxk 134018

O reci3

scan QR code
Your P Addvesa w. 1383134395
e 20707281

‘

Nou P Addems 192 1681107
erson: 23142231
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http://ai2.appinventor.mit.edu/
https://play.google.com/store/apps/details?id=edu.mit.appinventor.aicompanion3&hl=fr
http://ai2.appinventor.mit.edu/
https://play.google.com/store/apps/details?id=edu.mit.appinventor.aicompanion3&hl=fr
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Il faut tout d'abord que votre tablette soit appairée a la brique LEGO

https://support.google.com/nexus/answer/28195792hl=fr

Aller dans parametres Bluetooth de votre tablette
rendre visible votre appareil

analyser

Marquis (SM-T113

Visible uniquement avec des appareils
|| Bssociés

choisir le nom de la brique LEGO dans la liste, ici je I'ai appelé emt.

Vous pouvez modifier ce nom dans la brique NXT
Sur la brique LEGO on vous demande un code, par défaut vous aurez

Ensuite dans mit App Inventor, on créé un nouveau projet avec les éléments pour se connecter en
Bluetooth (Vous trouverez ce fichier en téléchargement)

Sélectionneur de liste
B_connexion

—

~ Bouton B_deconnexion
1

\ Netificatesrl -

Client bluetooth1

Composants non-visible
43 ‘7 Media
L
Cliznt_Blustoath] [Netificatsurf | fego_mitjpg
Quand je cligue sur le bouton connexion, j'zppelle le client Ce bloc permet de vérifier la connenion
bluetooth de la tablette gui me propose plusieurs appereils 3 svec la brigue, qui est déj: appairée & la
connecter,

tablette.

‘Quand je cligue sur le bouton déconnexion alers je
déconnecte le bluetooth et je ferme L'application.

Blocs Bluetooth
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https://support.google.com/nexus/answer/2819579?hl=fr
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avec une tablette android
6 - Piloter 2 moteurs avec la tablette, simp

Piloter 2
Affichier les composants os ., moteurs
Blocs Bluetooth précédents - —
p
z LEGO 07 Acagemss a= Nantes. ‘
. ...@
Composants Propriétes Camposants Proprietes
aye Bl 1550 cinieen : i :
e Mlioge nzmes a | mowraeth Eiogorsmes & | moewa
S Al nom_zcadémic
£ Mam_= o 0 M inem_acadamie
Cliemt Blistoath = o Scaiisim Cliernt Blustogth
E Biuetnom & Mmoo
Plloter 2 modeis aves un robot NXT ] B_cannexion Lt oy B Rccten Conduite moteur
28 decannexion i 3 - . A
Avancer a M 5 i
st ) 2 Ebandeay_nom Arrét avant déconnexion & B pandesu non Arrét avant déconneion
gauche m droite A objectif_apph L N chiacrf sn
Reculer = B0 Arrangement_tableaw "Jjajr:.e!'s rouss (=Rl ;P ey =
L] souler & rmcuier
0¥ ciient_ginemiotht 18 cheo Brustmoent
» Natificateur % Notificateur]

"=’ migtsur a-Et b

_ b

Composants non-visible

. - - -— ICEE » Motaur -
-

s " - -
Chent_Blustoothl Notificatewr! motew_a st b moteurd Motswd

'’ mictaark

Quand je reste appuyé sur le bouton avancer
e J'active les moteurs a et B vers |'avant donc dans un sens
St MU0 (énergie 100%)

Quand j'ai cessé d'appuyer sur
le bouton avancer
Alors j'arréte les moteurs

Quand je reste appuyé sur le bouton reculer

fare | appeler [EETEECETEN Reculer ndsfinment J'active les moteurs a et B pour reculer donc dans l'autre
& Sl sens(énergie 100%)
Il n'y a pas de bloc .retiré, donc pour arréter les moteurs il faut créer un bloc
arréter.
quand ETCC i
fake | appeler [EETACICEIE] Arvéter Quand j'appuie sur le bouton arréter

Alors j'arréte tous les moteurs
(les commandes NXT paramétrées dans designer)

Quand je reste appuyé sur Droite

Alors moteur A va dans un sens (énergie
100%)

Le moteur B dans I'autre sens. (énergie
100%)

Quand je reste appuyé sur Gauche
Alors moteur B va dans un sens (énergie
100%)

Quand j'ai cessé d'appuyer sur
le bouton droite

Le moteur A dans l'autre sens. (énergie Alors j'arréte les moteurs
100%)
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7 - Piloter 2 moteurs avec la tablette, avec une vitesse variable

Afficher | mposan = = infesfa

Proprietes Wil LEGO - vitesse

a || mowusrasth B8 Maivatoct
Couladr gauche

B_oonnssian D Orange

r LEGD 12 Acagemiz de Mantes I B_deconnexian
L :{_‘@ Coulaur ot
Conduite moteur G
At E
o b
‘b"x -
P Largeur
:.J'M - Arrt avent deconnesics g8
o e Fempir pae
= Biamétre roLes
123
[ Picter 2 moteurs vitesse varabls avec un mobot NAT |
R srer —
Avancer : e
’ reculer Wi
gaucne m droite 1 Blustogth] ol vitesse - =
ThumbEnakbied
Reculer s =l | Viiesse egale "
“a' miotaiir st b il 3
"] " Wl Chzmt_Bluetaathl Fosition puce
v i E = Moweus = % Netificatsar] o
IES:E é té B{ 4 b 'a moteur_aet h .
= == o Visible
Fenommer | | Suparimar = mmoteurd v
2 Moteurd b

" Copmmsio ity Blocs Bluetooth précédents
Z.-erL_Blu-etautm Nuti!’.:E;leul *—mer:z_e'__b '-—.c‘t:-,:L Ll.c-l'-:-,--B

On ajoute une variable vitesse.

Quand I'ascenseur nommé vitesse a changé de
position (en fait l'utilisateur change le curseur) alors
la variable vitesse = position du curseur (Arrondi,
c'est a dire que le ne tient pas compte des chiffres
apres la virgule)

J'affiche sur le label Vitesse_egale le texte

« vitesse= » + le chiffre de la variable vitesse.

Py ot v viesse -

faie  appoier (TGRS Aventer indEfnment
Energie
appeler [ECNEa Reculer indefmiment
Energie

faifc | appeler [EETENR Ardter
appeler (LG Amréter

Je fais le méme programme que celui précédent, sauf que j'ai remplacé la constante 100 (100%)
par la variable val_vitesse qui peut changer a chaque fois que I'utilisateur change le curseur.

Par contre cela ne changera pas en direct. Je dois changer la vitesse puis appuyer sur les
boutons.

Pour un changement en direct, il faut une autre fagon de faire le programme.

Il faut utiliser un chronometre.
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Comment piloter des LEGO NXT Piloter D NX
avec une tablette android

8 - piloter 2 moteurs avec la tablette avec une vitesse progressive et variable

A la demande d'un collaborateur, nous avons recherché la possibilité faire varier la vitesse de départ vers 100%.

EhAHfiEhss =
i = B_oonnesdon A Horlooei
] "
=8 deconnevion Proprigtes
—~ TrmaralyaysFires ¥
Soreenl B [ bendeau nom i i
- e vitesse
L[5G0 03 Acateme 6= Names  =lobjectif_appl F IR pe e
" '-'f'® B @ Amangement tableas i Coulzur gauchs
D Orange
.t."f-"-"‘;_ Ll At s s Coulzur droste
o ﬂf e 8 B arangement tableay B &=
L4 1
- : o= avancer L
= =
Fempir ga=nt
[Piloter 2 medeinrs vitesse fu= aves uh robot NAT | .
. Valeur maximale
I amrezer
Avancer 3 103
= . Al Vitezze_depart = reculer
gatche Stop droite : ; Valeur Min
oI itesse progressive Ml itessa .Ir; d
Reculer A Witess=_dapart XX
A itesse_progressive bl 3
- % Netificsteur] o pERATEE 1' i
o uil Client_Biuetooth]
Vitesse depart = motzur_a st h . )
A Notificstsur] Positich poce
Vilesse progiessive = ‘e matstird - =
e = motaur_a_et b -
= MoteurE L S—
h = moteurd Visible
Harloge] - ‘e Moteurd L

EEESENENEEENN O cioute un capteur horloge. Cest 3
. . . . 1 L4

Composants non-visible dire que I'on va pouvoir faire des actions

= - toutes les 500ms (on peut modifier)

= Rencmmsr  Supprimer

as J - - - -
Cligne_Bluetooth? Motficatsir] moteur_s et b moteurd, MoteurE Hoslogel

Blocs gauche et droite précédents

Blocs Bluetooth précédents

Blocs ascenseur vitesse précédents

Je vais créer 4 variables
Un compteur au départ a 60 qui va bouger au fur et a mesure que j'appuie le bouton avancer
Une variable val_vitesse qui sera la valeur donnée par le curseur (vitesse de départ)

Une variable avance qui sera vraie quand j'appuie sur le bouton avancer

Une variable recule qui sera vraie quand j'appuie sur le bouton reculer

Quand j'appuie sur le bouton avancer

Le compteur = vitesse de départ donnée par le
curseur

Avance = vraie

. BN . =) § globel val vitesse
faire | metire FE D STRS & =1

=
)= -8 global avance = E-MM viai - |
— ”

fore  appoier Aeréter

I ,
et EETIITER 8 | Quand je n'appuie plus sur avancer

Alors j'arréte les moteurs
Avance = Faux

Toutes les 500ms je vais faire

Si j'appuie sur avancer ou reculer

Alors compteur = compteur +1

J'affiche la variable compteur dans la fenétre prévue

Si avance est vraie (j'appuie sur avancer)

Alors j'alimente les moteurs a et b a I'énergie donnée par le
compteur. (Si je reste appuyé, toutes les 500ms la vitesse
augmentera de 1)

La méme chose pour reculer.

C'est le méme principe pour varier la vitesse avec le curseur. Enlever juste le compteur et mettre val vitesse a I'énergie
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Comment piloter des LEGO NXT
avec une tablette android

acaté '-'ltEChﬂO|Og ies
Piloter 0 NX

On ajoute le capteur accélérométre de Composants Proprietés
ared de tailke la tablette i a || Accelérométrel
On vérifie toutes les 400ms (on peut i
modifier) = Vikesse depicit Iekervatie Wi
- [EG0 08 Academie de Nanies . Sl s & B armeagemem sebleay; i
....® : Aussi la sensibilité S
ey -y T o Seneibits
il iopetie o modéeé -
O - Ma=l
ol - 8 Screen] a Scresnl = 2L .
:’M‘,a 2 Mlbandesy_scadémien | = e
™ Apropos de fécean Alvalx
Robot LEED Moteur P
Alignament harizonts!
Picler 2 moteurs aceslérometre avec um rebot NXT | A= = ; :EIUETDW
B_connesion Alignement vertical » Natifieatesr
Avancer (5 deconnssion Haut - 2 morurz_eth
daalind % B i . e
Reculer = Higemeneton | coarserons .
H L] »
® Réncmmer || Supgrimer
Vitesse [ areeer ___
|Accétéromie | S J'ai modifié I'orientation de I'écran
Fash RN axal vitesse .
x= = z= | yisssse depart e en portrait, car avec
A - ) I'accélérometre il est préférable
4 [3 Animation ouvertiré Scran . , . 3
Fosmeser] [ Sopesiiie ot derchl de figer I'orientation de
Orientation-écran ' . .
Composants non-vigible ks Fortrar - I appllcatlon'
F -y e am

-
Chient_Blustooth]  Motificatesrt motsur_s st b motswrd Motess® Hodogel  Accéléromer=l

- o i =TT
|-

SnowStatrsBar
v

Fixed -
e Toutes les 500ms

On vérifie la valeur des variables avance
ou recule, et on peut également modifier
la vitesse grace a l'ascenseur.

La vitesse se modifie toutes les 500ms,
valeur des parametres de I'horloge 1
dans designer.

e appeler [TETANGEED Arbler
&

Quand le capteur accéléromeétre change (on bouge la tablette)
Faire Afficher les valeurs arrondies de X, Y et Z

Si Bluetooth est connecté

Alors on arréte les moteurs et avance = Faux recule =Faux

(cette commande se fera uniquement si I'accélérometre a bougé, il ne se passera
rien si la tablette est posée, on pourra utiliser les boutons normaux)

tterw (NN Si X <-2 alors je vais a gauche

Si X>2 alors je vais a droite

Si Y < -2 alors avance = Vrai (dans I'horloge on avancera)

SiY > 2 alors Recule = Vrai (dans I'horloge on reculera)
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- ivia

B Fpe=mots - Capteuriitrasonisti

B_connesion 7 =
Evsnement au dessus plage Actve

&= B_deconnaxion

s M L T -
bandeau nor Evanemant au dessous de

lintervalle active

=] L2
Cli=nt Blustooth
Ceoct BnutooeTt
R T A T e On connecte sur le robot . Bas deTimrvalie
—amater L]
AT un capteur ultrason sur Sl
o Part captewr
gauche (EITED droite le port capteur 2 ) ) H— - i
B Apres a vous de décider B
Reculer . A Hsut d= lmntervafiz
des valeurs d'intervalle. % Notificsteurt T
valeur du capteur ultrason sur pert 2 = =

oze .
= moteur_s et h

évanement au deia de lintervalle

- 5
active

mateUrs
‘= Moteui®

“» Capreurilirsonhi

! Horlogel v

_ : :
N Rencmmer | | Suporimer
Composants non-visiblz = i
g ] g e s o
s . - - - -
Cliznt_Bluetoothl  Motificatsur] moreGr s st b moteurA MoteirB [Capreurlitrasonixt]

Horiogel

Obtenir distance

= e

sl Cbtenir distance

Obtenir distance @I'— irUftrasor

Toutes les 500ms je fais

Si Bluetooth est connecté

Alors Sila distance donnée par le capteur est >2 alors j'affiche la distance
Sinon j'affiche 0

Si la distance du capteur est < a la valeur basse de I'intervalle (j'ai mis 10 dans designer)
Alors j'arréte les moteurs.

Il'y a un temps différé dans ce programme, on est lié au chronometre, donc le robot rentre dans |'obstacle, et
quelques ms plus tard il s'arréte !
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acalé

e

L] - -
Cliant_Blustmoathl Matficateur] moteur_a et b moteurd MatéurB Horogel

LEED 07 Academe o= Nantes ‘

i
E
v -

= =

Piloter 2 moteurs avec un robot NAT +capreur mere |

Avancer

gauche (T droie

Reculer

valeur du capteur lumiére surport 3 =

Composants non-visibl

" "
-

Client

slomt mettre [TUECES - GEEED &

Comment piloter des LEGO NXT
avec une tablette android

-
Capteir Ni_ Covlesirl

Toutes les 500ms

On connecte sur le robot un capteur
de couleur sur le port capteur 3.

Ce capteur a la particularité d'étre
aussi un capteur de lumiere.

Si je n'ai pas d'erreur (voir si dessous)
Alors le Bluetooth est connecté alors j'affiche le niveau de lumiere.

technologies

Piloter D NX

= Mgiemotn . | Capteur_Mxt Couleurt
= B_connexign

Euenemient s dessus plage Actve

| .
&= B_decofnexion

2B .
Evénement au dessous de

intervalle activd

& avancer Client Blustzath

Einement changsment coulewr
Elil

Détection collear

e GEnsrnon coulewr
- moteurs |:| Al
Al

‘s’ Moteurs

Port captesr

T Horloge
' Cameur Mit-Coulewrt
4 3

Renommer | Supprimss
svenement au dels de fintervalls
active

Media

lego_natipg
1Pg

_Epp.-2go_3ipg

g 4

Loz

"

Charger fichier:,.,

(Apres libre a vous d'utiliser cette valeur, de la stocker dans une variable pour par exemple

piloter le robot uniquement le jour, c'est un exemple)

Quand j'ai testé mon programme, je me suis retrouvé avec une erreur 516, un probléme de communication avec le robot.
Peut étre n'aurez vous pas cette erreur, mais pour moi elle s'affichait trés souvent, c'était tres pénible.

J'ai donc utilisé une particularité d'app inventor, celle d'utiliser les erreurs de I'écran.
Dans mon cas, je mets la variable erreur a vrai si j'ai une erreur de I'écran. Je décide donc d'appeler le capteur uniquement si je
n'ai pas d'erreur.

Ce bloc m'a permis d'enlever I'écran d'erreur.
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12 - ressources

Par F. JONQUIERE

App Inventor : réaliser une application pour LEGO NXT

Etude du comportement des gyropodes - Le robot NXT - Lego

MIT app inventor

M MARQUIS

Site sur app inventor et des applications.

Vidéo sur comment piloter moteur nxt app inventor (niveau débutant)

Retrouver toutes les applications sur le site App inventor
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http://michel.marquis1.free.fr/appinventor/LEGO.html
https://www.youtube.com/watch?v=8uE81hPubxE
http://michel.marquis1.free.fr/appinventor/
http://ai2.appinventor.mit.edu/
http://eduscol.education.fr/sti/ressources_techniques/app-inventor-realiser-une-application-pour-lego-nxt
http://eduscol.education.fr/sti/ressources_pedagogiques/etude-du-comportement-des-gyropodes-le-robot-nxt-lego
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