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HEY WINKY

Grace a son design moderne, Winky est un sympathique
robot mais il n'en est pas moins un vrai robot et un véritable
concentré de technologie. Il est équipé d'une téte rotative, de
4 boutons, d'un haut-parleur, de plusieurs LED pour les yeux,
d'un gyroscope et d'un détecteur de mouvement
et de distance.

vitta
sclence

A laide de l'interface développée par Vittascience,
vous allez amener vos éléves a réaliser plusieurs missions.
La programmation sera facilitée grace a lusage des blocs ou
chaque instruction correspond a une action.
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LES COMPOSANTS DU ROBOT

Le robot Winky est équipé de nombreux €léments : des capteurs et des
actionneurs permettant une interaction avec son environnement. Chaque
élément peut étre programmeé par les €léves.

L’éclaté ci-dessous permet de repérer les composants du robot.

4 boutons tactiles ———

1 haut-parleur

2 servomoteurs
pour les oreilles

Capteur infrarouge

Antenne
bluetooth BLE 5.1

Centrale inertielle
6 axes

2 matrices —>

LED 8x8

Téte motorisée

Liaison sans fil
téte-corps

Les capteurs intégrés (boutons, gyroscope, capteur de mouvement et de
distance) sont les dispositifs permettant de capter un phénoméne physique
et de le restituer sous forme d’un signal électrique qui sera analysé par la
carte électronique interne au robot.

Les actionneurs (haut-parleur, LED, servomoteurs) sont quant a eux les
dispositifs qui recoivent un apport d'énergie et le convertissent en
mouvement ou en signal lumineux ou sonore.



Retrouvez ala fin du livret la fiche €léve avec les éleéments & compléter.
Invitez-les a colorier les Iegendes qui représentent des capteurs et des
actionneurs.

( Haut-parleur ) [Boutons tactiles

Servomoteur
pour les oreilles

o

Capteur de geste
et de distance

Matrice leds
pour les yeux

) Y |
Gyroscope

O Capteurs O Actionneurs

Le robot Winky intégre d’autres éléments comme la batterie pour le faire
fonctionner et un port USB de recharge mais aussi une antenne bluetooth
pour la connexion a 'ordinateur.

Téte motorisée

Pour mettre en veille et réveiller Winky,

il suffit d'appuyer et de maintenir le doigt
sur le bouton C) qui se trouve sur la téte,
jusqu'a ce que le robot émette un son et
que les yeux s’allument. Cela prend
quelques secondes.

Pour 'éteindre complétement, utiliser le
bouton on/off dans le corps du robot.



L'INTERFACE DE PROGRAMMATION

La programmation du robot Winky s’effectue a l'aide de linterface
Vittascience.
Pour y accéder, il faut se rendre sur : https://fr.vittascience.com/winky/
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Linterface Vittascience

Cette interface gratuite et accessible sans installation depuis un navigateur
internet permet de programmer le robot.

Elle se compose de différentes parties:
e au centre, la zone de travail permet la création du programme. Elle
accueille les différents blocs placés par l'utilisateur pour construire le
programme.

« le casier des blocs, situé a gauche, regroupe I'ensemble des instructions
permettant de créer un programme.

« la zone située a droite, correspond au programme créé qui s'affiche sous
la forme d'un texte, on parle de code. Le langage utilisé est spécifique
pour chaque robot,ici c'est du Python.

« la console, en bas de linterface, permet a l'utilisateur de connaitre I'état
des tdches envoyées au robot connecté a l'ordinateur.


https://fr.vittascience.com/winky/

Les blocs "Au démarrage” et "Répéter indéfiniment” sont les éléments clés du
fonctionnement du robot. Ils sont présents dés l'ouverture de linterface
Vittascience.

Au démarrage Répéter indéfiniment

Les instructions placées dans le bloc "Au démarrage”, seront exécutées dés le
le lancement du programme sur le robot.

Alors que les instructions du programme placées dans le bloc "Répéter
indéfiniment”, seront exécutées apres le démarrage et en continue jusqu’a ce
que le robot soit arréteé.

ENVOYER UN PROGRAMME AU ROBOT

Le robot Winky va étre connecté a l'ordinateur
a laide du Bluetooth pour recevoir les

différents programmes. M

Nous vous conseillons de choisir un
navigateur comme Google Chrome,
Opera ou Microsoft Edge afin
d'utiliser facilement le robot car nous
recourons a la technologie : Web
Bluetooth API




Pour connecter le robot a 'ordinateur, il faut cliquer sur le bouton ‘T&léverser’.
Une fenétre s’ouvre dans le navigateur, affichant la liste des éléments
détectés qui utilisent une connexion Bluetooth. Il suffit alors de sélectionner
le robot.

Une fois cette étape effectuée, le robot affiche le logo Bluetooth sur la
matrice LED des yeux: *
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Passons maintenant a la création des programmes !
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Permet d'afficher un motif sur les matrices de LEDS du robot Winky.

Q Rechercher.. [Winky] regard amusé v sur les deux yeux v
0 Réseau
[Winky] afficher sur Les deux yeux ~

Prendre un bloc du casier
et le glisser sur la zone de travail
dans le bloc ‘Au démarrage’

N




MISSIONS A REALISER

L’éléve va devoir jouer le réle d’'un opérateur pour le contrdle qualité du robot
Winky qui vient de sortir de 'usine. Il doit réaliser les différentes missions
pour valider son bon fonctionnement.

- Mission n°1: le test des hauts-parleurs
Objectif : emettre un son au démarrage.

Algorithme:
Au démarrage
Lancer un son ‘amusé’

Programmation:

Plusieurs sons préenregistrés sont
Au demarrage disponibles. Il faut cliquer sur la fleche
du menu déroulant pour afficher la liste.

[Winky] lancer un son amusé v

Une fois le bloc placég, cliquer sur le bouton ‘Téléverser’ et écouter le robot.
Recommencer en testant les différents sons.

« Mission n°2:le test des yeux
Objectif : animer les yeux, faire afficher des figures aléatoires, utiliser une
pause pour créer une animation.

Algorithme:

Au démarrage
Afficher un regard ‘amusé’ sur ‘les deux yeux’

Programmation:
Il est possible de sélectionner l'oeil

droit, l'oeil gauche ou les deux yeux en
cliquant sur la fleche de sélection.

[Winky] regard amusé ¥ sur les deux yeux w E /

Une fois le bloc placg, cliquer sur le bouton ‘Téléverser’ et observer les yeux
sur le robot. Recommencer en testant les autres regards préenregistrés.

Au démarrage




Utiliser un bloc de temporisation:

Algorithme:

‘Au démarrage h

Effacer les deux yeux
T 000000

Repeter_ mdeflnlmen_t 000060600
Afficher sur loeilgauche: c ccccoc oo
Attendre 1 seconde 0000
Afficher sur loeil gauche: c cccc oo

. Attendre 1seconde )

Programmation:

Au démarrage Répéter indéfiniment

[Winky] afficher sur Lles deux yeux v [Winky] afficher sur Lloeil gauche w

attendre ° seconde(s) ¥

[Winky] afficher sur Loeil gauche

En cliguant sur les cases, les vy [ ]
LED de la matrice s’allument.
Il est possible de réaliser les

dessins souhaités.

Le bloc ‘Attendre 1 seconde’ permet
de mettre en pause le programme
pendant la durée indiquée avant le

passage a 'étape suivante.

attendre c seconde(s) ¥




« Mission n°3: le controdle des oreilles
Objectif : faire bouger les oreilles du robot avec les blocs préenregistrés puis
avec les degrés d’angle.

Algorithme:
Au démarrage
Mettre les deux oreilles en position dressée

Programmation:

Au démarrage Trois blocs sont disponibles :

oreilles baissées, oreilles dressées
[Winky] mettre les deux oreilles ¥ en position dressée ou oreilles en arriére

Utiliser les degrés d’angle:
Algorithme:

Au démarrage
Positionner l'oreille droite a 90°
Positionner l'oreille gauche a -45°

Programmation:

Au démarrage

[Winky] positionner Loreille droite v a @ O

[Winky] positionner Ll'oreille gauche » a @ °

OO

Les servomoteurs des oreilles ont une
amplitude de rotation de 135° & -135°.

v
V‘ >
Le sens positif de rotation est antihoraire 9o° -90°

. . . A
tandis que le sens négatif de rotation &
correspond a une rotation dans le sens des

aiguilles d'une montre.

135° -135°

Si vous faites tourner les deux oreilles en
méme temps, elles tournent donc dans la
méme direction.



« Mission n°4 : le contrdle de la téte
Objectif : faire tourner la téte du robot puis définir un degré de rotation.

Algorithme:
Au démarrage
Répeéter 4 fois
Pivoter la téte de 90° vitesse moyenne

Programmation:

Le bloc de boucle “répéter X fois”
permet d’exécuter linstruction

répéter ° fois plusieurs fois

Au démarrage

[Winky] pivoter la téte de @ ° vitesse moyenne v

18|O°
Le moteur de la téte peut tourner de maniére  270° ' ....................................... 90°
infinie grace au systéme de liaison sans fil téte .
corps.
Le O° degré d’'angle correspond a la téte de Winky
face a l'utilisateur. 0°
La rotation s’effectue dans le sens antihoraire si [Winky] positionner La téte 3 @ o
les degrés augmentent de maniére positive.

« Mission n°5: le test des 4 boutons
Objectif : programmer les 4 boutons pour réaliser une action difféerente.

Algorithme:
Répéter indéfiniment
Si bouton bleu est appuyé alors
Winky regard ‘fatigué’ sur ‘les deux yeux’
Lancer un son ‘fatigué’

Programmation:

Répéter indéfiniment

si [Winky] bouton bleu v est appuyé = alors

[Winky] regard fatigué v sur les deux yeux v ) :
Le bloc “si.. alors” permet de tester sila

[Winky] lancer un son fatigué condition est vraie et lance la réalisation
® des instructions




Tester une nouvelle instruction conditionnelle:

Algorithme:
‘Répéter indéfiniment )
Si bouton ‘bleu’ est appuyé alors
Winky regard ‘fatigué’ sur ‘les deux yeux’
Lancer un son ‘fatigué’
Sinon si bouton ‘violet’ est appuyé alors
Winky regard ‘endormi’ sur ‘les deux yeux’
Y Lancer un son ‘endormy’ )

Programmation:

Répéter indéfiniment

si [Winky] bouton bleu v est appuyé v alors

[Winky] regard fatigué » sur les deux yeux w
[Winky] lancer un son fatigué «

sinon si [Winky] bouton violet v est appuyé + alors @

[Winky] regard endormi v sur les deux yeux v Ilest pOSSibIe de rajOUter p|USieurS
conditions en cliquant sur le @

[Winky] lancer un son endormi v situé en bas du bloc.

®

« Mission n°6 : la detection des obstacles
Objectif : utiliser le capteur de distance et créer une alerte visuelle.

Algorithme :
Répeéter indéfiniment
Répeéter ‘tant que’ détection d’obstacle ‘proche’
Winky oeil gauche ‘froid’, oeil droit ‘froid’
Winky oeil gauche ‘gros’, oeil droit ‘gros’

Programmation:

Répéter indéfiniment

répéter tant que v [Winky] détection d'obstacle proche +

[Winky] oeil gauche froid » oeil droit froid »

Le bloc exécute en continue
linstruction tant que la valeur

[Winky] oeil gauche gros » oeil droit gros = testée est vraie.




« Mission n°7 : la détection du mouvement
Objectif : programmer une animation suivant le mouvement détecte.

Algorithme:
"Répéter indéfiniment b
Si détection de mouvement ‘vers |la droite’ alors
afficher sur ‘les deux yeux’ «geeee
Sinon si détection de mouvemenf;vers la gauche’ alors
afficher sur ‘les deux yeux’ seeete
Sinon ¢
9 Eteindre les LED des yeux y
Programmation:

Le capteur de geste est
Répéter indéfiniment situé au niveau du front de
Winky

si [Winky] détection de mouvement vers la droite v alors

[Winky] afficher sur les deux yeux v

sinon si  [Winky] détection de mouvement vers la gauche » alors @

(vers la droite)

Gers la gauch@

[Winky] afficher sur les deux yeux v

sinon

[Winky] éteindre les LED des yeux

®



« Mission n°8: le test du capteur gyroscopique
Objectif : écrire dans la console de l'ordinateur les valeurs du capteur,
émettre un son d’avertissement lorsque le robot est renverse.

Algorithme:
Répéter indéfiniment
Ecrire dans la console ‘direction sur 'axe x’

axe de lacet

Programmation: Z
|
Répéter indéfiniment [ B
écrire dans la console [Winky] direction sur l'axe x w @ “ axe de
axe deroulis « tangage
x? Sy
2
15
05
9:38:5
- E: Exporter

Le capteur renvoie la valeur de 1
si le robot est basculé a droite
et 2 s’il est basculé a gauche.

Utiliser les degrés d’angle autour d’'un axe:
Algorithme :
Répéter indéfiniment
si angle autour de I'axe x = 20° et angle autour de 'axe x = 340° alors
exécuter la fonction ‘alerte’

Le bloc fonction permet de
définir un sous-programme.
Il faut ensuite appeler
la fonction pour 'exécuter.

Programmation:

Au démarrage

[Winky] regard amusé w» sur les deux yeux w

[Winky] lancer un son interrogatn

[Winky] regard froid v sur Lles deux yeux v

Répéter indéfiniment

[Winky] angle sur l'axe x w =z v @ [Winky] angle sur l'axe x v

alerte

®



« Mission n°9: Je me présente : Winky le robot
Objectif : utilisation des listes comme mémoire du robot.

Algorithme:

Au démarrage b
affecter a une variable ‘memaoire’ la valeur liste vide
dans la liste ‘memoire’ ajouter '€lément texte “Winky”
dans la liste ‘memoire’ ajouter '€lément texte “le”
dans la liste ‘memoire’ ajouter 'élément texte “robot”

Répéter indéfiniment

pour chaque €lément ‘mot’ dans la liste ‘memoire’

S afficher ‘mot’ direction ‘gauche’ y

Programmation:

Ce bloc permet d'initialiser

Au démarrage
une variable de type ‘liste’.

affecter a memoire » la valeur | liste vide @
dans la liste memoire v | ajouter l'élément ¢
dans la liste memoire v | ajouter l'élément

dans la liste memoire v | ajouter l'élément

Le bloc permet diitérer sur
Répéter indéfiniment les éléments de la liste.

pour chaque élément mot » dans la liste memoire »

A

[Winky] afficher mot v direction gauche ¥ transition remplacement (1s) v



« Mission n°10:le code du robot, un programme a compléter
Objectif : utilisation des listes et des boutons pour créer un code a deviner.

Programmation a compléter:

Répéter indéfiniment

Au démarrage
affecter 3 tentative v la valeur saisir_mot_de_passe

affecter & code v la valeur | liste vide @

verification_code avec :

dans la liste code v ajouter L'élément
mot_de_passe code v vrai v

dans la liste code v  ajouter l'élément
essai tentative v

dans la liste code v ajouter L'élément

[Winky] lancer un son amusé v
dans la liste code v | ajouter l'élément

sinon

[Winky] lancer un son triste v

C)

aéfinir ® ments & compléter
avec : équence COUleur a

© var retrouver
@ \' 1 @

compter avec i v de o a | longueur de mot_de_passe ¥ | par pas de 0

Eléments a compléter
= SOn a émettre

l'élément v i w retour faux »

dans la liste mot_de_passe v | obtenir v lélément v i w # v | dans laliste essai v @ obtenir v

retour vrai v

affecter a liste v la valeur | liste vide @

répéter tant que v longueur de liste v <w °

[Winky] bouton bleu v est appuyé alors

dans la liste liste v  ajouter l'élément ¢ m ”»

@ Eléments & compléter
si [Winky] bouton violet » est appuyé alors - Variables é déflnlr

dans la liste liste v  ajouter l'élément ¢ m :

[Winky] bouton rouge v est appuyé v alors

dans la liste liste v  ajouter l'élément ¢ m b}

®

si [Winky] bouton jaune » est appuyé w alors

dans la liste liste v  ajouter l'élément ¢ m ”»

®

retour liste v




LES COMPOSANTS DU ROBOT
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LES COVMIPOSANTS DU ROBOT
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