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Demarrage

Merci d’utiliser miranda, le logiciel de simulation universel.

Ce manuel donne les grandes lignes de I'utilisation de miranda, pour des explications plus détaillées sur
certains points, consultez la chaine Youtube miranda :

https://www.youtube.com/watch?v=6g-dHlJrTPO&Ilist=PLHIYmTo8fUg5V4-r3tcjzq-2wqwhRtZlo

Vous pouvez utiliser miranda depuis un navigateur compatible WebGL ou installer un exécutable sous
Windows. Pour ceci, rendez-vous sur le site Internet :

miranda.software

Et choisissez « Connection »...

| LICeln)ole)

Prices FAQ Connection

iversal software for
obots simulation
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Depuis I'écran d’accueil...

Choisissez si nécessaire la langue en cliquant en bas de I'écran, puis cliquez au milieu de I'écran...

ou saisissez un code de connexion...

Connexion




Choisissez la qualité d'affichage, entrez votre identifiant et mot de passe (envoyés par votre
fournisseur), puis cliquez sur « Connexion »...

En survolant les différents éléments un texte explicatif est affiché...

RIOUT Vars A
DA TS

SONN2XION
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Scenes

L’éditeur de scénes...

*
4

Navigation 3d

Avec la souris ::

-Tourner la molette = zoom,

-Bouton droit pressé + mouvements= rotation,
-Molette pressée + mouvements = translation.

Avec un écran tactile :

-Deux doigts= rotation,
-Trois doigts = translation.

Au clavier :

- Alt + fleches du clavier = déplacement.




En bas a gauche se trouve la bibliothéque d’objets classés par catégorie. Pour ajouter un objet a la
scene, choisissez le dans cette bibliotheque.




Lorsqu’un objet est sélectionné, ses propriétés sont affichées en haut a gauche sous la forme d’onglets :

Rappel : en survolant les différents éléments un texte explicatif est affiché.

Une fenétre...

.

... est également affichée prés des objets sélectionnés et permet de réaliser des opérations courantes :
suppression, zoom, duplication, ...

Cette fenétre permet également d’accéder au programme associé a chaque objet.

Par exemple, pour associer et éditer un programme en Scratch, cliquer sur :

Saneediediitenn
gemnmarmmeny
SVSETHR

puis sur




@ Mise au point

® minibot

® Variables S

La position, rotation ou échelle des objets sélectionnés peuvent également étre modifiées avec le
« Gizmo » apparaissant a coté des objets...

... en saisissant les fleches, I'objet se déplace, en saisissant les cercles, I'objet tourne, en saisissant le
carré blanc au centre du Gizmo, la taille est modifiée.

L’icone Gizmo...

...en haut de la fenétre de miranda permet de changer le type du Gizmo, passant par exemple d’un type
de Gizmo universel a un Gizmo ne permettant que le changement de taille.




La simulation peut étre lancée, stoppée et réinitialisée en utilisant ces icones :

En mode simulation, si un systéme est sélectionné, I'onglet « Propriétés, E/S »...

... permet d’accéder a la visualisation dynamique des éléments du systéme (moteurs, capteurs, ...). En
cliquant sur ...

... il est possible de piloter manuellement les éléments en sortie (activer manuellement les moteurs par
exemple).

Les scénes peuvent étre sauvegardées et relues...

Chargement de la scéne

:Codey 1
:Dash 1
:Edison 1
:Lego 1
:mBot 1
:mon défi

:0zobot 1

I/ DDDDD

[ Filename ]

| Sélecti I I Suppri I I Annuler

...les sauvegardes sont associées a votre compte client dans le cloud.




Partager une scéne

Le partage de scéne...

... permet a un utilisateur de partager une scene (un défi par
exemple) avec un autre utilisateur de miranda.

3

Pour envoyer un partage a un autre utilisateur...

Sélection d'une scéne a partager
Search... 1

[j] :mon défi

all robots

v

bugscratchfr

codey rocky

codey2

custom1

| DashAndDot

| defitmbotsolutionpython

lann

Filename » [ All Files (.*) » ]

| Sélectionner J { Cancel }

Code de partage : JPCIJ05811P03J1

Envoyer par email Cancel

Un méme code peut étre envoyé a plusieurs utilisateurs.




Pour recevoir un partage...




Mode player

Le mode player...

... est un mode limité a la simulation des scénes...
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Ce mode est typiquement destiné a une utilisation des défis sans possibilité de les modifier.

Exemple de défi...

202 ms (49 fps). froo heap=29. ncollect=60

. s @ > QO
@ Contrdle Quand le programme démarre .

© Optateurs

Quand latouche  espace  est pressée
@ e supoint
o Quandlatouche ~ espace ' est relachée
® varaties




Pour qu’une scene apparaisse comme un défi utilisable en mode player, son nom doit débuter par le
caractere « : ».

Miranda permet d’utiliser les défis fournis avec le logiciel et aussi de créer ses propres défis.

L'objet « manager »...

Manager Départ Ligne d'arrivée

... de la bibliotheque est la partie centrale d’un défi. Cet objet programmable en Scratch ou en Python
permet de définir le déroulement du défi. L'objet « Ligne d’arrivée » peut également étre utilisé pour
vérifier la présence d’un objet a un certain endroit.

Un défi peut étre composé de plusieurs étapes.

Liste des éléments de programmation de I'objet « Manager »...

Nombre de systémes démarrés dans
Démarrer des systemes dans
Stopper des systémes dans
Sélectionner les systémes dans
Cacher les systéemes dans

Montrer les systémes dans

Nombre de systémes dans entrés en contact avec

Définir le nombre d'étapes a (1]
Définir le niveau @ comme terminé

DEfinir le défi comme perdu et afficher @l




Exemple d’utilisation de I'objet Manager programmé en Python (défi 1 mBot, pour ce défi, I'objet
mbot.mbot#1 est le robot vert programmé par |'utilisateur du défi, mbot.mbot#2 est celui de couleur
rouge piloté par I'ordinateur) :

.} sélectionne le robot vert
toppe tous les robots mBot

)
{t . ==05 Attend que I'utilisateur démarre son robot

(‘mbot”)
( ) ache les explications |
{(&)e defi comporte 3 étapes |
;
/(L) 0n surveille toutes les secondes seulement |

i 11 Le robot rouge a passé la ligne darrivée de 'étape 1 ?
") Perdu : arréter les robots
0 )

X 12 Le robot vert a passé la ligne d‘arrivée de I'étape 1 2
Etape 1 terminée, puis & suivre surveillance pour I'étape 2 puis 3

Méme exemple en Scratch :

Quand le programme démarre

Sélectionner les systémes dans mbot.mbot#1

Stopper des systémes dans | mbat

Attendre jusqu'd Nembre de systémes démarrés dans  mbot.mbot#1 { 0 )
Démarrer des systémes dans  mbot

Cacher les systémes dans | explanation

Définir le nombre d'étapes 3 @B

Pour toujours
Attendre @l secondes
Si Nombre de systemes dans | mbot.mbot#2 entrés en contact avec  manager.line#2 - @ alors

Définir le défi comme perdu et afficher @)

Stopper des systémes dans = mbot

Si Nombre de systémes dans mbat.mbot#1  entrés en contact avec = manager.line#1 D ac

Définir le niveau @ comme terming

Pour toujours

- @D alors
Définir le défi comme pardu et affiche

Stopper des systémes dans  mbot

i Nombre de systémes dans | mbot.mbot#1 | entrés en contact avec | manager.line#3 €D alors

Définir le niveau @) comme terminé

Pour toujours
Attendre econd;

i Nombre de systémes dans | mbot.mbot#2 entrés en contact avec | managerline#s - @ al

Définir le défi comme perdu et afficher @ c b P U ‘

Stopper des systémes dans  mbot

Nombre de systémes dans | mbot.mbot#1 | entrés en contactavec manager.line#5 - @ _alors

Définir le niveau {EI) comme terminé

" HUllviehlevVAlETe L




Editeur de systemes

L'éditeur de systemes...

... permet de créer ses propres systemes (robots par exemple) utilisables dans les scénes de simulation.

Wilianea



Les systemes sont créés en définissant la structure physique, par exemple le corps d'un robot puis les
roues.

D'autres éléments peuvent aussi étre ajoutés : capteurs, leds.

Des géométries personnalisées peuvent étre ajoutées comme décors pour finaliser I'aspect visuel du
robot.

Enfin, I'interface de programmation Scratch d’un systéme peut étre personnalisée.

Certains des robots de la bibliothéque de miranda (Edison et Thymio par exemple) ont été créés avec
|'éditeur de systémes et peuvent étre réouverts dans I'éditeur pour observer leur structure interne et
servir de modele pour vos propres créations.

Les éléments permettant la création des systémes sont répartis en catégories...

Basic v

Cylindre

... un clic sur un élément I'ajoute comme enfant de I'élément sélectionné.
Les catégories se présentent ainsi :

- Basic: corps d’un systeme et formes simples,

- Géométries personnalisées : pour importer vos propres géométries depuis un fichier 3d au
format « .glb »,

- Capteurs : les différents capteurs,

- Leds: les éléments lumineux,

- Liaisons : les liaisons physiques,

- Sons: pour émettre des sons,

- Lumiéres : pour émettre de la lumiere,




- Autre : tout ce qui ne rentre pas dans les autres catégories.
Ce qui suit illustre la création d’un systeme.

Les différentes étapes ne sont la que pour exemple, certaines d’entre elles sont facultatives et a utiliser
uniquement en fonction de vos besoins.

Création d’un robot minimaliste...

Basic
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miranda

¥ 00056

'z o000

X [ 0.0000 ¥ { 0.0000 | Z [ 0.0000 ]
Echala |
X 1.0000 1 ¥ [ 1.0000 |2 [1.0000 =
Dimension (m)

X | 0.1000 | ¥ 0.1000 Z | 0.1000 |
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miranda

¥ o.os3s

| Z [ 00388

1.0000

)
Vitasse maximate (dogrés/s)
360.0000
Couple net global (N)
2.0000

Coulaur

1 ¥ [ 00000 ] 2 [0.0000
| ¥ [ 1.0000 | 2 [ 1.0000
¥ [ 0.0500 ] 2 [0.0500




miranda

¥ o.os3s | Z [ 00388

1 ¥ [0.0000 |2 (00000 ]
¥ { 1.0000 | 2 [ 1.0000 ]
¥ [ 0.0500 ] 2 [0.0500 ]

360.0000
Cauple net global (N)
2.0000

Coulaur

... par défaut, les roues sont motorisées, le systeme est donc fonctionnel et le robot avance.

Enrichissons notre modele, ajoutons une sphere comme troisieme point d’appui...




miranda

%" 0.0000 ¥ o.03ss

Rotation (degrés)

1¥ 00000

¥ [ 0.2000 | 2 [ 02000

] ¥ [0.0200 ] 2 [0.0200




miranda

% 0.0002 'Y o.0836 17 0.0408
Ratation (degrés)

X [ 0.0000 ] ¥ [ 00000 ] 2 [0.0000
Echelle

X | 02000 ¥ [ 0.2000 | 2 [ 0.2000
Dimansion (m)

x [ 0.0200 ¥ [ 0.0200 ] 2 [0.0200

Massa (kg)

g1 7

Da Rebandissamant >=0 <=1

... par défaut, les éléments possédent automatiquement une liaison physique avec leur parent.

Voyons comment utiliser notre systeme dans I'éditeur de scéne. Pour commencer, nommons les
éléments afin de pouvoir les identifier quand il s’agira de les piloter...




miranda

Pasition (m)
X | 0.0671 ¥ | -0.0538 Z | -0.0386
Rotation (degrés)

x| 0.0000 ¥ | a.0000 Z | 0.0000
Echelle

X | 1.0000 ¥ | 1.0000 Z | 1.0000
Dimension (m)

X | 00100 ¥ | 00500 Z | 0.0500

.. puis sauvegardons notre modele...

&5

Sauvegar

S




Enregistrement du systéme

Ly .
wearcri

ah
Beetle1
Beetle111
Beetle112
Beetle113
Beetle114

bugrot

mon premier robof|

Sélectionner Annuler

... maintenant, depuis I'éditeur de scenes...
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Anges et démons
Deécors

v Mes systémes
Basic

... et dans la catégorie « Mes systémes »...

mon premier robot

light icon linht eaurca light1 massscale

mbotavectrace on premier robc  monmbot myrobot
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miranda = a X

... les éléments actifs de notre robot, pour nous ici, seulement les roues sont accessibles en Scratch ou
en Python...

miranda

O Evénements

O Contrdle

@ Opérateurs

® Mise au point

® MNouveau systéme

ae
o

O Variables




miranda

1 #Script Python associé a Nouveau systéme

# nouveausystme.rouegauche.setpower(<puissance (de -108 a 180)>)
# nouveausystme.rouedroite.setpower(<puissance (de -188 a 188)>)

import nouveausystme

... retournons compléter notre modele en ajoutant un capteur de distance...

Wilianea



miranda

—‘ body.cube #1 « F

... admettons que nous souhaitions obtenir un capteur de distance opérant a une distance maximum de
30 cm a I'avant du robot ...

Wilianea



Position (m)

J

]

X [ 0.0000 ] ¥ [ 0.0000 ] Z [ 00670
Rotaton (degrés)

% [ 0.0000 || ¥ [ 270.0000 ]%[nmm
% [ 3.0000 ] ¥ [ 1.0000 ] 2 [ 1.0000

J

X [ 0.3000 ] ¥][ 0.0100 ]2 [ 00100

J

... La case a cocher « Visible » permet de masquer la géométrie associée a la zone de détection. Des

blocs Scratch et fonctions Python « par défaut » sont automatiquement accessibles en mode

programmation ...

miranda

' Evénements

 Contrdle

@ Opérateurs

® Mise au point

® Mouveau systéme

O Variables

g

Defini

Capteur de distance (valeur entre 0 et 1)




miranda

1 #Script Python associé a Nouveau systéme

# nouveausystme.rouegauche.setpower(<puissance (de -160 a 100)>)
# nouveausystme.rouedroite.setpower(<puissance (de -180 a 100)>)
# nouveausystme.distancesensor()

import nouveausystme

... continuons la personnalisation de notre systeme en définissant la catégorie dans laquelle notre robot

doit apparaitre ainsi que son nom et une icbne personnalisée ...

~ Mon Premier Robot

Mes Robots|
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ﬂ | = = f = | Sans titre - Paint

- Accueil Affichage

Presse- Image Outils
papiers = = -

g

Formes

-

Taille

4

Couleurs

-

Modifier avec
Paint 3D

i

... save a 100x100 png file and select it...

| wxe P @ .
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Proprietés de l'image

Attributs du fichier

Dernier enregistrement :
Taille sur le disque:

Mon disponible
Meon disponible

Résolution : 96 ppp
Unites Couleurs
() Pouces () Moir et blanc
() Centimétres (®) Couleur
(®) Pixels
Largeur: 100 Hauteur: | 100 Par défaut
QK Annuler

. -
&) Enregistrer sous

Organiser =

Onelrive

M Bureau
E Documents
B Images
Musique
% Objets 3D
Telechargement:
! Vidéos

= 05 (C)

!"" Réseau
Morm du fichier :

Type: | PMNG (*.png)

# Masquer les dossiers

Documents

Images

Musique

Objets 3D

mMoniconepng

36

Cuvrir Annuler



Couleur, vignette

Couleur

Charger la vignette

|

Chargement d'une vignette (png 100x100)

C:J [::> Q [C:\Users\sm\Desktop

] [ Search...

v C)\ [~ Rre

[ monicone.png

o

[ Sélectionner ]

~

[ Annuler

-
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... aprés sauvegarde, votre robot apparait ainsi dans |'éditeur de scénes ...

Mon
robot

... ajoutons une géométrie personnalisée...

Wikianea



... le format du fichier 3d associé est « .glb », ces fichiers peuvent étre créés avec Paint 3d (Windows 10)
ou Blender...

Wilianea



Sans titre* - Paint 3D

|

s O

Formes 3D

b Sélectionner "2[ Rogner 33 Sélection magique % o == + e Formes 3D
@o Ouvre la bibliothéque 3D

Graffiti 3D

2 & &
® 0@ 4L AL
B8 0 ¥

Modéles 3D

BRB® Y &

4 Ajouter une couleur




Sans titre* - Paint 3D

& Retour

Nouveau

0
[} Ouvrir

&=

Insérer

in

Enregistrer

T

Enregistrer sous

Imprimer

g b

Affiche le modéle en réalité mixte

B

Partager

2 Quoi de neuf
3 Paramétres

72 Informations et commentaires

Enregistre une copie

Choisis un format de fichier

A @

Image Modéle 3D

Vidéo

Enregistrer en tant que projet Paint 3D

Vous pourrez modifier ce projet dans Paint 3D plus tard

O

Projet Paint 3D




Enregistrer sous

Bureau

Organiser = Mouveau dossier

Mom
B Movie Studic 14 B
. pEerso I! i (192.168.111.244) - Raccourci

B re

Onelrive

[ Bureau

B Documents

BE Images
Musique

) Objets 3D
Téléchargement:

oy

Vidéos

a8 05 (C)

o, o
m FReéseau

Nom du ichier

Type: [3D - GLE (*.glb)

# Masquer les dossiers Enregistrer Annuler

42



Transformation

Position (m)

X(oo000 | Y[oo00o | 2Z[o0000
Rotation (degrés)

X (o000 | Y[ooooo |2 [ o000
Echelle

X | 1.0000 Y | 1.0000 Z | 1000

Dimension (m)

X | 0.0000 Y | 0.0000 Z | 0.000

Visibilite

Visible

Géométrie

Charger la géométrie

-

Phueiniia

Chargement d'une géométrie

s Ci\

= Desktop

C:l C> 0 [C:\Users\sm\Desktop

] | Search... ]

[ rs

= Documents

[ cat.glb

I

Sélectionner

Annuler

r |




miranda

Transformation

Psitorrtmy
X | 0.0000 | 6 ] Z [ 0.0000
Rqtation (degrés)

X | 0.0000 ] Y[ 0.0000 ] 2 [ 0.0000
E

X

Ihelle
100000 | ¥ [100000 | Z [ 10.0000
Dimension (m)

X [ 0.1920 Y [0.1538 ] 2 [ 0.0937

Visible

Géométrie

Charger la géométrie

-]

(s )

Physique




miranda

Position (m)

X [ 0.1920 ] ¥ [ 0.8909 ]z [ -02036 ]
Rotation (degrés)

X { 0.0000 ] ¥ [90.0000 | 2 0.0000 ]
Echelle

X[ 100000 | Y[100000 | Z[100000 |
Dimension (m)

X | 0.1920 Y | 0.1538 Z | 0.0937

Visibilité

Visible

Géométrie

Charger la géométrie

[

{ Ignoré ™ 1

Physique

Géométrie

... les formes physiques peuvent étre masquées pour ne laisser apparaitre que les géométries
personnalisées...




miranda 2 B3

Systéme

Nom

Mon Premier Robot

Mes Robots

Catégorie

Transformation

Position (m)

X [ 0.0000 ] ¥ [0.0056 ] [0.0000 )
Rotation (degrés)

X [ 0.0000 ] ¥ [ 0.0000 ] 2 [0.0000 ]
Echelle

X { 1.0000 ] ¥ [ 1.0000 ] 2 [ 1.0000 ]

Dimension (m)
X | 0.1000 Y | 0.1000 Z | 0.1000

Physique

Masse (Kg)

1.0000

Visibilité

Visible
@)

Couleur, vignette

Couleur

Charger la vignette .

- |

Géométrie

... personnalisons maintenant les blocs Scratchs associés a notre robot...




... lorsque cet élément est ajouté a un systéme, les blocs Scratch par défaut sont entierement remplacés
par les blocs définis de la fagon suivante...

1 J L/l ro— = Editer lnterface

... cette partie est la plus complexe et nécessite d’écrire quelques lignes en langage Python pour définir
I"aspect des blocs ainsi que leur fonctionnement interne. La premiéere fonction Python a utiliser permet
de créer une catégorie, en voici la syntaxe...

adb.addcat(<nom de la catégorie>,<couleur>)
... et un exemple ...
catid=adb.addcat("mon premier robot", "ff8080")

... affichera dans I’éditeur Scratch la catégorie comme ceci...

@ Mon premier Robot




... si plusieurs catégories doivent étre créées, plusieurs appels de cette fonction devront étre réalisés. La
fonction retourne un identifiant qui sera utilisé lors de I'ajout des blocs Scratchs a la catégorie. ll y a
plusieurs syntaxes pour I'ajout des blocs en fonction du type de bloc a ajouter. Pour un bloc d’action...

adb.addregularblk(<identifiant de catégorie>,<couleur du périmetre du bloc>,
<couleur du fond du bloc>)

... un bloc retournant une valeur numérique ou texte...

adb.addvalueblk(<identifiant de catégorie>,<couleur du périmetre du bloc>,
<couleur du fond du bloc>)

... un bloc retournant une valeur booléenne ...

adb.addbvalueblk(<identifiant de catégorie>,<couleur du périmetre du bloc>,
<couleur du fond du bloc>)

... ces fonctions retournent un identifiant de bloc qui sera utilisé par les fonctions de création des
éléments de blocs. Pour un texte...

adb.addstring(<identifiant de bloc>,<texte>)

... pour une zone de saisie de texte ou de valeur numérique...
adb.addvalue(<identifiant de bloc>,<valeur par défaut>)

... pour une zone booléenne...

adb.addbvalue(<identifiant de bloc>)

... pour une liste de choix...

adb.addoption(<identifiant de bloc>,<options séparées par ‘;’>,<valeur par défaut>)
... quelques exemples ...

id=adb.addregularblk(idcat,"000000","ff8000")
adb.addstring(id,"roue gauche tourne a ")
adb.addvalue(id,"100")

adb.addstring(id," % de puissance, roue droite tourne a ")
adb.addvalue(id,"100")

adb.addstring(id,"% de puissance")

roue gauche tourne a % de

48



id=adb.addregularblk(idcat,"000000","c000c0")
adb.addstring(id,"allumer la lumiere ")
adb.addoption(id,"tout;gauche;droite","tout")
adb.addstring(id," avec la couleur rouge ")
adb.addvalue(id,"0")

adb.addstring(id," verte ")

adb.addvalue(id,"0")

adb.addstring(id," bleue ")
adb.addvalue(id,"0")

allumer la lumiére tout avecla cd

... comme dit précédemment, le script python défini a la fois les blocs et leur fonctionnement. Une
variable nommée « mode » est documentée avec une valeur déterminant si le code doit définir les blocs
(mode=0) ou si le code doit gérer le fonctionnement interne de chaque bloc (bloc=1 pour le
fonctionnement du premier bloc, bloc=2 pour le deuxiéme bloc, etc...). Les blocs sont numérotés dans
I’ordre de leur définition : le premier bloc défini porte le numéro 1, le deuxieme le numéro 2, etc. Le
code Python sera structuré par des test if...sur la variable mode. Si mode=0 alors définir les blocs, si
mode=1 alors gérer I'exécution du premier bloc, etc. Le code Python doit utiliser une fonction nommée
« adb.readvar("mode") » pour lire la valeur de la variable « mode ». Revenons a notre exemple et créons
un bloc permettant de piloter les deux moteurs de notre robot...

#définition des blocs

if adb.readvar("mode")==0:
idcat=adb.addcat("Mon premier Robot","ff8080")
id=adb.addregularblk(idcat,"000000","ff8000")
adb.addstring(id,"roue gauche tourne a ")
adb.addvalue(id,"100")
adb.addstring(id," % de puissance, roue droite tourne a ")
adb.addvalue(id,"100")
adb.addstring(id,"% de puissance")

49



#fonctionnement du bloc 1 : pilotage des moteurs

if adb.readvar("mode")==1:
import monpremierrobot
monpremierrobot.rouegauche.setpower(adb.readvar("arg2"))
monpremierrobot.rouedroite.setpower(adb.readvar("arg4"))

... quelques explications sur la définition du fonctionnement du bloc sont nécessaires. « import
monpremierrobot » est nécessaire pour pouvoir faire appel aux fonctions de notre robot. Les fonctions
utilisables, dépendantes des éléments utilisés pour la création d’un systeme, sont automatiquement
listées dans les commentaires en téte du script Python...

' ]

Dé&finition des blocs
# monpremierrobot.rouegauche.setpower(<puissance (de -100 a 100)=)

# monpremierrobot.rouedroite . setpower(<puissance (de -100 a 100)=)
# monpremierrobot.distancesensor()

... une autre explication est nécessaire sur la méthode utilisée pour référencer une valeur associée a un
bloc. Notre bloc comporte deux valeurs...

roue gauche tourne a % de

... |la position des valeurs est déterminée par leur ordre de création sur le bloc...

oue £4 e 10 e d 100 JEINGeE

... les variables « arg<position> » permettent de faire référence aux variables du bloc par rapport a leur
position. Pour notre exemple, « adb.readvar("arg2") » retourne la valeur pour la roue gauche et

« adb.readvar("arg4") » la valeur pour la roue gauche. Reste a passer ces valeurs aux fonctions
correspondant a chaque roue : « monpremierrobot.rouegauche.setpower » et

« monpremierrobot.rouedroite.setpower ». Poursuivons notre exemple en définissant un bloc qui
retournera la distance mesurée par le capteur de distance en centimétres...

if adb.readvar("mode")==0:
idcat=adb.addcat("Mon premier Robot","ff8080")
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id=adb.addregularblk(idcat,"000000","ff8000")
adb.addstring(id,"roue gauche tourne a ")
adb.addvalue(id,"100")
adb.addstring(id," % de puissance, roue droite tourne a ")
adb.addvalue(id,"100")
adb.addstring(id,"% de puissance")
id=adb.addvalueblk(idcat,"000000","c0c000")
adb.addstring(id,"distance capteur ultrasonique (cm)")
#fonctionnement du bloc 1 : pilotage des moteurs
if adb.readvar("mode")==1:
import monpremierrobot
monpremierrobot.rouegauche.setpower(adb.readvar("arg2"))
monpremierrobot.rouedroite.setpower(adb.readvar("arg4"))
#fonctionnement du bloc 2 : capteur de distance en cm
if adb.readvar("mode")==2:
import monpremierrobot
adb.writevar("result" ,monpremierrobot.distancesensor()*30)

... quelques explications supplémentaires. Le bloc « capteur de distance » retourne une valeur. Ce retour
de valeur est gérée par I'écriture depuis le Script Python d’une variable nommée « result » en utilisant la
fonction « adb_writevar ». Le résultat est multiplié par 30, en effet, la fonction

« monpremierrobot.distancesensor() » retourne une valeur comprise entre 0 et 1 en fonction de la
distance mesurée et nous avons défini une zone de détection de 30cm de long. Nous en avons terminé
avec cet exemple, aprés sauvegarde, |'interface de programmation de notre robot dans I'éditeur Scratch
se présente ainsi...
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Gestionnaire d’'utilisateurs

Les versions « établissement » de miranda permettent de gérer des utilisateurs, généralement associés
a des éleves ou groupes d’éléves.

L’acces a la liste des utilisateurs...

£

vatem [ 1515

iraitoto | 1234

Imparier Taut effacer Exporter Metire 4 jour

... laligne du bas permet d’ajouter des utilisateurs.

La zone « filtre »...

[
3> | BRS0BKPK1AG

irai:sm H 1615




...permet d’afficher les utilisateurs dont le nom contient le filtre. Aprés modification du filtre, cliquer sur
le bouton « Mettre a jour ».

Pour chaque utilisateur, les défis utilisés apparaissent avec le niveau d’avancement. Le bouton
« Ouvrir » permet d’accéder au dernier programme créé pour chaque défi utilisé.

Le code affiché sur la ligne du haut permet aux utilisateurs de se connecter a miranda...

8RS06KPKP1K4LOS6A2CE35162AEMKOGEPPJI

Connexion

stour
dutilisateur Kbl
Mot de passe [EEEEIZNIT

Le code peut étre transmis au lancement de miranda. Ce code est toujours le méme pour un méme

identifiant de connexion (code client) a miranda.

Pour la version s’exécutant dans un navigateur Web :

<url> ?<CODE>

Par exemple :
http://irai2.com/mir?8RS@6KPKP1K4LOS6A2CE35162AEZKOG6PPIIK898BQK2J058GOEA2I1
Pour la version exécutable :

<chemin d’accés a I'exécutable miranda> CODE=<CODE>

Par exemple :
"C:\program files\miranda\miranda.exe" CODE=8RS06KPKP1K4LOS6A2CE35162AEMKOG6PPJIK8Z8BQ32J058GIEA3IL

Les utilisateurs peuvent étre importés (version exécutable de miranda uniquement) ...

Importer

... depuis un fichier texte.
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Le fichier texte peut contenir, sur chaque ligne, un nom de I'utilisateur suivi, éventuellement d’'un mot
de passe.

Exemples de fichiers:

Elisa
Albert

Elisa, 1234
Albert,9856

Elisa ;1234
Albert ;9856

Si le mot de passe n’est pas présent, un mot de passe est automatiquement généré.
Les utilisateurs affichés peuvent également étre exportés.

La liste d’utilisateurs peut étre supprimée.

Groupes d’utilisateurs
Le nom des utilisateurs peut contenir une entéte suivi de « : » définissant I'appartenance a un groupe.

Par exemple...

Iraizsm

... utilisateur « sm » appartenant groupe « irai ».

Remarque : les utilisateurs doivent entrer le nom complet lors de la connexion. Par exemple :
irai:sm

L’acces a la liste des groupes...

£
33
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... pour chaque groupe, est défini : son nom, une liste des scénes accessibles, la possibilité d’utiliser ou
non I'éditeur de scénes et I'éditeur de systémes.

La liste de scénes accessibles peut contenir un ou plusieurs débuts de nom de scéne séparés par «; ».

Si cette liste est vide, le mode de fonctionnement par défaut est appliqué : seulement les scéne dont le
nom commence par « : ».




