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Schéma du Module de Pilotage
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Résistor 0
Résistor 1
Résistor 2
Affectation des Entrées / Sortie aux modules additionnels :
ENTREES I SORTIES
o | mi | m2 | me | m7 [ ouo | own | ouz | ous Enirée 6 Sortie 0
e Modte microrupteurs Entrée 7* Sortie 1
Sortie 2
Module de détection de
marquage au sol
F ) Vode a urasons
e — Pasiles prévues pour a
e connexion du Module capteur pour
Sorties utisées pour e Télécommande infrarouge.
supplementaires | branchement du servomoteur
Connexion decrite dans ce dossier
Pas d'implantation prévue sur la carte
On notera que les capacités d'Entrées / Sorties du Module de pilotage ne permettent pas de combir
tous les modules capteurs en méme temps sur MiniRobot. " o
Pastilles prévues
pour la connexion
des modules
capteurs
. - | infrarouges eta
M| crocon t r lll 8€M.12I’+ P| ultrasons.
* Supporte jusqu'a 16 entrées/sorties
+ Capacité de la mémoire : 2 048 octets
* RAM : 256 octets
* 10 canaux de capteurs analogiques/tactiles
+ Broches E/S, entrées de capteur tactile, etc. configurables
Prix 50
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2b. Programmati on du minirobot
La programmati onPIdWA MR wctr o°ctomd réfl feauat u® avec di f|f ®r e
Bl ocgkuliy estScr@admrme | angadeef fgeucit upeerr ndeet Ida pr ogr ammat i
Configuration de Bl ockly
1. Lancer Blopklogr fammekrii caex et (PEEMeV dhusi b Hdedaat i
2. Pour | e mettre enFifcrhawdmt igoudsa ny®uetessasm-i aies . me n u
3. CliquePrswmecilpal men ucmme 1
4 . S®I ecC t I onne PI CA'X B]MQ =] Configuration hr

Type de PICAXE

PICAXE-18M2 -

5. Brancher |l a prise USB du cObAcet uelliisRe roul enso hp aru
6. Cliqguer ensui ttescsansdwar ppdlur es @ll e cthied meg® , || ¢ ep
e SCtOM5 AXEO027 PIVOAUXSE pboSulBv.ez avoir COM2, COM3. | .

Port del ;;mn:ur;;;M|oﬂ o
| COMS5 AXED27 PICAXE USE |
Actualiser les ports COM
Configurer et tester
7.6€t fini ! Gastionnais des dschisaes
Comment wutiliser | e simulateur de Blockly ?
Lorsque ton programme es@nfjeoatertdapsukel mi tesegent
1. Cliqguéi smug Led =® cmetneur .
2. Si ton programme tur nA&r ishtd @feismmiiment , clique s
Comment injecter un programme Blockly dans | e micr
1 Branche |l a prise jack sur | e minirobot et alfl ume
l i brement tourner.
2.Dans | Rrimemiuphl que albx®cetuenl eebdstemviron (L0 s
[Eenvoi Une barre de progression est visible|en
Téléchargement de programme I
3. Une copie du programme est maintenant danfs | e
souhaites, d®br ancher |l e c©bl e Jack.
4 . Si tu modifies ton dGnpgrammedans Hdevmasrdieonbd
l e r®sultat de tes modifications.
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Les mouvements du minirobot possibles sont | s sui

Symbole Type de mouvement Action sur les effecteurs

|l angage Bl ockl
& © @ KMRO1 Minirobot - |

« m )

Marche avant. Les 2 moteurs tournent en marche avant.

Les 2 moteurs tournent en sens inverse et MiniRobot

4 A4 &3 Avancer - Tourner a droite. tourne sur lui méme.
Virer avant gauche
v Avancer
Virer avant droite Les 2 moteurs tournent en sens inverse et MiniRobot

Tourner gauche. AN

tourne sur lui méme.
Tourner a gauche
Stop

Tourner a droite

Marche arriere. Les 2 moteurs tournent en marche arriere.
Virer arriere gauche

Reculer
Virer arriere droite

Arrét. Les 2 moteurs sont arrétés.

Le moteur droit avance pendant que le gauche est
arrété. Il existe en tout 4 type d'instruction « Virer »
qui permettent de faire tourner lune des roues
pendant que l'autre est arrétée.

Virage a Gauche

ler programme BI 0(5

’

Entre | e programme suivant KBER81BMi B s M ni
g O U

Utilise | e simulateur de Blockly pui ‘&6 aance Il e d

Ton minahvaboé¢ sans deosut enoparsaldr diet .2 “{mme

permettra de corriger ce probl me .

2 me programme Bl ockly

Le minirobot est ®quiap@nde fmlumcsteqiutle. glR@milr obgt tou
Pour corriger ce probl @ame,detsu 2vamotewucr®l.®rer oflu ral
Attent i2drb est |l a vitesse maxi mum et environ 8§80, | a
pas °tre effectu® dans une boucl e.

Tu trouveras | esMablmres dans | e menu

Utilise | e simulateur de Bl océ&lsyt puwiss biomj, e ontoali If @ ed
A tidaxempd e, chez moi, | ®3 . bons r®gl ages ®tai ent ce€
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