Le logiciel SCRATCH - Arduino - mBlock 5

Présentation 1 ier avril 2026

Jean Presne

Définition:; Scratch est;

un langage de programmation visuel gratuit et

une communauté en ligne, principalement congu par le MIT Media Lab
pour initier les jeunes (8-16 ans) a la logique algorithmique.

|l permet de créer des jeux, des histoires interactives et des animations
en assemblant des blocs de code colorés, comme des LEGO,
sans avoir a écrire de syntaxe complexe.



https://www.google.com/search?q=Scratch&rlz=1C1AVSA_enCA454CA454&oq=Le+logiciel+SCRATCH&gs_lcrp=EgZjaHJvbWUyBggAEEUYOdIBCDg5NzVqMGo3qAIIsAIB&sourceid=chrome&ie=UTF-8&mstk=AUtExfAVBDMbOOQgY1ZT6NZAKiAw_3CikCl1bsC2aI3-UuSj3vX6LAx-ILHf3i2g2c8Mvq-p8y8W6TzYENeN-W7hLLLFAaPGFm5EtssiFUtaETavXCBUaKdRF7NApqrn7YiVV0GUEXdQ-PCwI_hfF-6lo3vupSe_xuFFnfG5NivhP-vl2l8&csui=3&ved=2ahUKEwjOh7jstr6TAxUCF1kFHcYYDucQgK4QegQIARAB

Installation de mBlock 5 sur Windows

Executer le fichier d'installaton V.5.6.0.exe

ﬁ Alerte de sécurité Windows

@ Le Pare-feu Windows Defender a bloqué certaines

&2 Installation de mBlock

fonctionnalités de cette application.

Installation en cours

Le Pare-feu Windows Defender a bloqué certaines fonctionnalités de mBlock sur tous les réseaux
2 publics et privés,
Veuillez patienter pendant llinstallation de mBlock. a‘ Nom : mBlock
&?" Editeur : Makeblock
Chemin C:'users'public\programs \mblock \mblock. exe
daccés :

Autoriser mBlock & communiquer sur ces réseaux

[]Réseaux privés, tels qu'un réseau domestique ou un résesu dentreprise

[[]Réseaux publics, tels qu'un aéroport ou un cybercafé (non recommandé

(‘.‘5‘ Installation de mBlock _ car ces réseaux sont rarement sécurisés)

_ _ ~ Siles applications sont autorisées via un pare-feu, quels sont les risques encourus ?
Fin de l'installation de mBlock

) Autoriser laccés Annuler
mBlock a été installé sur votre ordinateur.

Cliquez sur Fermer pour quitter le programme dinstallation.

¢ _Eermer ]




SCRATCH + Arduino = mBlock 5

&2 mBlock v5.6.0

makeblock | mBlock &, BB Fichier | Servomaoteur SG90 intro @ Enregistrer Fichier local

Q

Rechercher
lorsque I'Arduinoe Uno demarre §
Elrﬂ.c he pour toujours
. ©@ régler le servomoteur o a un angle de o
port série |

. ©Q@ reégler le servomoteur o a un angle de @
cafils OQ -
Données
Appareils Objets Arriere plan . '
GO regler le servomoteur o a un angle de @k
detecteur :
Connexion .
¢  Connecter Evénements
o Commutateur de mode () .
Ajouter Contréle

Téléverser | En direct




Le langage Scratch est constitué de multiples blocs (ou briques) permettant d'exécuter une action précise.

|l existe neuf catégories de blocs différentes (classées par couleurs), et des catégories de blocs peuvent étre
ajoutées (cette organisation est celle décrite ci-dessous depuis la version 3.0 du 2 janvier 2019) :

Blocs "classiques” : les menus de base

o L o . . Mes
Catégorie  Mouvement | Apparence | Sons | Evénements | Contréle Capteurs  Opérateurs | Variables bloCS

Le logiciel SCRATCH + Arduino => mBlock 5
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Dans Appareils choisir Arduino Uno

V

Q Installées Bibliothéque d'appareils

m Développement officiel Déeveloppement non-officiel

Codey mBot mBot Ranger Ultimate 2.0

NovaPi

Développeurs: Par mBloc... Développeurs: Par mBloc... Développeurs: Par mBloc... Développeurs: Par mBloc... Développeurs: Par mBloc...

®s |

s

MegaPi Pro Bluetooth Contro...

Développeurs: Par mBloc... urs: Par mEBloc... Développeurs: Par mBlo Développeurs: Par mBloc... oc.
-
Ny ﬂ
-12]0

Fingertip Piano microbit LEGO WeDo 2.0 ER(ANIER) mBot Neo Arduine Uno

Développeurs: Par mBloc... Développeurs: Par mBloc... Développeurs: Par mBloc... Développeurs: Par mBloc... Développeurs: Par mBloc... Développeurs: Ablock

\ 4

Arduino Uno OM... Arduino Uno

Développeurs: ulrichaich... Développeurs: EE T

Devenez un développeur de mBlock pour débloquer plus de potentiel. Arnnuler




&2 mBlock v5.6.0

makeblock | mBlock @&, m Fichier

o oajm = QQ
Apparel Objets Arriere plan

Is
*

Connexion

¢  Connecter

o Commutateur de mode (&)

Ajouter

Téléverser | En direct

Servomoteur SG90 intro

port série

Données

détecteur

Fichier local

@ Enregistrer

lorsque I'Arduino Uno démarre §

pour toujours

GG regler le servomoteur o a un angle de o

@@ régler le servomoteur o a un angle de @

©Q2 régler le servomoteur o a un angle de Wk




Appareils : Arduino Zonle d'animation -

Objet: le panda

Code de programmation

/

/l

gEIEDIE /oo

| v
Appareils Ob JetS Arriére plan

Connexion

&  Connecter

o Commutateur de mode (3)

Ajouter .
J Téeléverser

port série

Données

detecteur

vanementk

Contrdle

ReLherchef

O
Broche




Dans Objets Le panda  Le menu Mouvement _

Q bouger de @

pas
Rechercher
. tourner (* de e degrés
Mouvement

tourner ) de o degrés

Apparence
alleza pointeur de souris »
g . . lorsque vous cliquez sur
ca | =i
Son
) ) . allez a x: o y: o
Appareils Objets Arriére plan
] Evenements
% X Objet glisser o secondes vers pointeur de souris ¥
Panda .
Panda ¥ ¥ M-
Controle glisser o secondes vers x: o ¥ o
o . ..
Taille Direction .
Ajouter 100 g Delection pointer en direction de @
Afficher .
oY Opérateurs pointez vers pointeur de souris ¥

Variables modifier x de

Mes blocs

définir x a

modifier y de

définiry a




Objets

Le panda Controle

Le panda Evenements

Q

Rechercher

Mouvement

Apparence

Evénements

Contrdle

Detection

Opérateurs

Variables

attendre o Secs

pendant la répétition de

répéter jusqu’a

pour toujours

Q

Rechercher

Mouvement

Apparence

Evénements

Controle

Detection

Opérateurs

Variables

lorsque vous cliquez sur

quand la touche espace v est pressée

quand cet objet est clique

quand |'arriére-plan passe 3 backdrop1

lorsque wvolume sonore v > o

lorsque je regois message *

diffuser message ¥

diffuser message v et attendre
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Le panda

Opérateurs

Le panda Variables

Q

Rechercher

Mouvement

Apparence

[o]

Evénements

Contréle

Déetection

e
=

Opérateurs

Variables

g;qm

Mes blocs

+

olele

choisir au hasard entre o et m

v

M

banane B pomme

lettre de

longueur de

Q

Rechercher

Créer une variable

MNombreDePas

définir NombreDePas v a o

Mouvement

a MNombreDePas »

montrer la variable NombreDePas »

Apparence

cacher la variable NombreDePas »

Créer une liste
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Introduction de 'Arduino Uno

Installées

Q Recherche
/f Wment officiel Développement non-officiel

Bibliothéque d'appareils

MombewDePas ([EDD

Appareils

Ajouter

-/

Objfts

Connexion
¢  Connecter

Commutateur de mode &

Téleverser

Rechercher

Broche

port série

o0 .2
Connées

Arrigre plan .

déetecteur

Opérateurs

WVariables

3 lire la broche numérigoa o

& lire la broche analogique (A) b‘

©Q lire broche d'impulsion (E)) Timeout (€A

O régler la sortie de la broche numeérique o sur haut v

©Q® définir la sortie de PWM o comme o .

OO jouerlanote C4 v pendant temps sur le port o

©@ régler le servomoteur o a un angle de @

©Q interrompre la broche 2 ¥ exécuter le mode front ascendant v

©@ ne pas interrompre la broche 2 »

NovaPi

Par mBloc... Développeurs: Par mBloc...

&

(]
MotionBlock

Développeurs; Par mBloc...

’_A
&

Arduino Uno

Développeurs: Ablock

Par mBloc...

-
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Broches analogiques de 0 a SVots A0 - AS

Broches numériques 0 ou 5Volts DO - D13

alimentation
extérieure
9v, + au centre

/ '

sortie alimen

3.3V,

50mA max
entrée

ou sortie 5v
masse

broche raccordée
a l’entrée
du régulateur

régulateur

port USB

LED orange sur laquelle
on va travailler
(adresse : Pin 13)

/Ventrées/sortieé\\
Logiques

v

ONINGYY

H (~WAd) TViIOX0
:

+

HFNWAMNOAN

z
-
A

Sortie Série -/

(pour le MIDI...)

/
[6 entrées analogiques

] entrée Série

LED verte « en fonctionnement »
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Appareils L'Arduino  menu Broches

Q

Rechercher

Broche

port série

o ajmlE Q@

Données
Appareils Objets Arrigre plan .
detecteur
Connexion

&  Connecter Eve

Commutateur de mode (3

Ajouter . o Contrdle
Téléverser | En direct

Opérateurs

“ariables

3 lire la broche numérique o

& lire la broche analogique (A) o

O lire broche d'impulsion @ Timeout (@00

& régler la sortie de la broche numérique o sur haut =

©Q@ définir la sortie de PWM o comme o

GO jouer lanote C4 v pendant temps sur le port o

O régler le servomoteur o a un angle de @

CQ interrompre la broche 2 ¥ exécuter le mode front ascendant v

&8 ne pas interrompre la broche 2 w
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Arduino Controles

Q

Rechercher

Broche

port série

attendre o 5ecs

détecteur

Evénements

Contrdle

Opérateurs

Variables

LI A

pendant la répétition de

répéter jusqu’a

compteravec iwv de o a o par étape o répéter

répéter m

Arduing Ung Sloquer le
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Arduino

Q

Rechercher

detecteur

Evénements

lorsque I'Arduino Uno démarre

lorsque vous cliquez sur

quand la touche l espace ¥ | est pressée

lorsque je recois [ﬁgn!l

diffuser -i'__:mnssign '._..':l et attendre
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Arduino Broches

Q =3 lire la broche numérique o

Rechercher

©Q lire la broche analogique (A) o

Broche

©Q lire broche d'impuision (E)) Timeout (ERRL

port série
&2 régler la sortie de la broche numérique o sur haut v

Donnges ©@ définir la sortie de PWM o comme o o

détecteur ©@ jouerlanote C4 v pendant temps sur le port o

[=]

©38 interrompre la broche 2 ¥ exécuter le mode front ascendant v

Opérateurs

. &3 ne pas interompre labroche 2
Variables
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Arduino Données

Donnees
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Arduino port série

Q

Rechercher

20 ecrire m sur le port série

» OO octets disponibles depuis le port série

Broche

port série

&3 lire un octet depuis le port série
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Arduino Variables

Q Créer une variable
Rechercher
Valeu Potentiométre
Broche

définir Valeu Potentiométre *+ a o

port série

ajouter o a Valeu Potentiométre w

Données I




an

©O régler la sortie de la broche numérique Q sur

©Q régler la sortie de la broche numérique @ sur

©Q@ régler la sortie de la broche numérique o sur

G régler la sortie de la broche numérique a sur

©@ regler la sortie de la broche numérique o sur

GG régler la sortie de la broche numérique e sur

GG régler la sortie de la broche numérique @ sur
©Q régler la sortie de la broche numérique G sur
©Q régler la sortie de la broche numérique m sur

©C régler la sortie de la broche numeérique e sur

GG régler la sortie de la broche numérique e sur

©Q régler la sortie de la broche numérique o sur

G régler la sortie de la broche numérique o sur

©O régler la sortie de la broche numérique m sur

©3 régler la sortie de la broche numérique o sur

GG régler la sortie de la broche numérique o sur

Feux de signalisation de croisement

Tableau 1

Etape

Rouge
Jaune
Vert

L13 | x X
L12
L11 X

Rouge
Jaune
Vert

L10 | x X X X
L9
L8 X

Bleu

L7
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https://www.youtube.com/watch?v=UURrtdszQxI
Prendre D5.

Les servomoteurs SG90

QO Grd

180°
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Broche

port série

Données

détecteur

Evénemeni

Contréle

Opérateurs

Wariables

Mes blocs

&3 lire la broche numérique a
©@ lire la broche analogique {A) a

©0@ lire broche d'impulsion a Timeout gLy

@2 régler la sortie de la broche numérique 9 sur haut

©O définir la sortie de PWM @) comme @)

&2 jouer lanote C4 + pendant temps sur le port 9

&2 régler le servomoteur 9 a un angle de @

©9 interrompre la broche 2 * exécuter le mode front ascendant »

©2@ ne pas interrompre la broche 2 »

lersque IArduine Unc démarre

2@ régler le servomoteur o a un angle de G

2@ régler le servomoteur o a un angle de @

&2 régler le servomoteur o a un angle de @

ntiometre et |'afficher avec le panda

Le
ser
VO
mo
teu

av
ec

mB
loc
ko

Lire
valeu

d’un
pote
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Lire la valeur d'un potentiomtre sur I'entrée AO.

lorsque FArduine Unc démarre

définic Valeurlue ¥ 3 ©O lire la broche analogique (A) (i

ﬂ?" envoyer le message QuzErred =n mode Téleversement avec la valeur Valeurlue

nﬁ lors de la réception du message QUEEbER en mode Téléversement

dire .nr"'"' valeur du message en mode Téléversement

Panda: ValeurLue “

Lire

558.00 o

dé
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