Guide d’utilisation
de la carte micro:bit BBC

[~#] Ecole Robots

Appre robots éducatifs



Index

R 1o [ T £ o ISP 1
2. Préparer votre micro:bit BBC.........coooieiiiiiiii e 2
21. Qu’est-ce que la carte micro:bit BBC 7 ......cooiiiiiiiiiiiee e 2
D o To [ = SR 2
2.3, CONNECLEI IES PIECES ....uvveeieeieeeeee e e e e e e e e e e e anareeeas 3
3. Programmer 1€8 LED.........cooiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiiieeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeee e 4
Tt DR = =Y oT=1 = 1T o O RRRSO 4
B T e (oY | =T 1 0] o 0= RS 5
4. Programmer |€S DUZZEIS .......ccoouuiiieiiiie et e e e e e e e aaa e eeees 7
g TR (=T o =1 = 4[] o SR 7
A e (e Te | =T o] 41T PO UPRRPR 8
5. Utiliser des capteurs de presSSion ..........civeieiii i 9
LT I o =Y o= = oo SRS 9
L e (o1 | =T 1 010 =T R 10
6. Utiliser des capteurs de IUMIEIE .........couvuuiiiiii e 11
20t R =T o =1 = 111 o TSR 11
L0 (o To | = 1 0] 0 0= SR 12
7. Utiliser des capteurs de SON ..........oi i i 13
A TR =Y o= - o o 13
4 wd (o1 | = 1001101 OO SPPPTPPPO 14
8. Utiliser des photoréflecteurs IR .........ooouiiiiiiiiiiice e 15
T I o (=Y o= = i oo S 15
8.2, PrOGramMMIEN ....ccco ittt e e e e e e 16
9. Controler desS MOLEUIS.......couiiiii i e e e e e e e 17
1S TRt TR o =T o =1 = 111 o TR 17
S IO e (o T | =T 1 0] 0/ U 18
10. Contréler des SErVOMOLEUIS ........uuuuuuuuiueiiieiiiiieieineaaeaanaeaenaeeeneaeneennennnnnnnnnnnnnnnnnnnnes 20
0 I T o 1= o = = 4o ) o SRR 20
L0 o oo r=T 0 410 0= PP UTPPPOPPPPP 22
L ==Y 1 4T o] = 23
11.1. Feu piéton @ DOULON-POUSSOIN .....ccciieiiieeicieieeeciiee e e et e e siee e e e st e e s s e e e e sneeeeeenns 23
11.2. Traceur de lIgNE .......eeeiiiieeee et 24
11.3. Systéme de transportintelligent ... 25

11.4. Bras robOtIQUE @ 3 @XES ....ueiiiiiuiiiieeiiieie e eiieee e e sttee e e siee e e e s snree e e e snereeesenseeeessneeeenanns 27



1. Introduction

Ce guide vous apprend comment utiliser votre carte micro:bit BBC pour contrdler les piéces
électroniques d'Ecole Robots. Voici la liste des piéces compatibles avec la carte micro:bit :

: Capteur de lumiéere

2
«q:\ ,-"*.f Capteur de son

Capteur de pression

'{'{: ! Buzzer

o

‘ -

;*L,i Photoréflecteur IR
.

L, LED
Servomoteur
,_/*
s Moteur CC

Hormis les piéces d'Ecole Robots, vous avez besoin d'une carte micro:bit, d’'une carte

d’extension microbit et d'un micro cable USB de type B.

Les informations délivrées dans ce manuel sont sujet a révision a tout moment.


https://www.ecolerobots.com/produit/carte-extension-microbit-avec-base/
https://www.ecolerobots.com/produit/carte-extension-microbit-avec-base/

2. Préparer votre micro:bit BBC

2.1. Qu'est-ce que la carte micro:bit BBC ?
Développée par la British Broadcasting Corporation, la micro:bit BBC est un microcontroleur
créé pour aider les enfants a apprendre la programmation. Visitez le site web mentionné ci-
dessous pour en savoir plus sur la carte micro:bit :
http://microbit.org

2.2. Logiciel
Les programmes de ce guide ont été faits a partir de I'éditeur JavaScript Block accessible
depuis votre navigateur. Visitez le site pour en savoir plus sur I'éditeur JavaScript Block :

ki
£ Basic
Input
Music
) Lex
J Radio
C Loops
% Logic
= Variables
B Math

v Advanced

http://microbit.org/code

O micro:bit B Projects



http://microbit.org/
http://microbit.org/code

2.3. Connecter les piéces
Pour utiliser votre carte micro:bit BBC avec les piéces d'Ecole Robots, vous aurez
besoin d'une carte d'extension micro:bit (référence : 151099).

Port de connexion de la

Connecteurs des crobit BBC Connecteurs pour
servomoteurs : P13, P14, micro:bi capteur/LED/buzzer : PO, P1, P2
P15

i‘-‘ ..... . ........ !".i.;.'-l.'.I;leu.lr'['lr‘l';l'l'i"|- L
S P T T P
SERUO DC MOTOR 83‘

. « = )P13
L e
ROy 112 g g

HIT 1S re
<w

P
s Connecteurs des
Connecteur, moteurs : M1, M2
d’alimentation (4.5 V)

Carte d’extension de la micro:bit BBC pour Ecole robots (réf :151099)

Votre carte micro:bit BBC peut étre insérée face avant ou arriére.

La carte d'extension est compatible
avec la base de montage de la carte
programmable Arduino pour Studuino.



3. Programmer des LED

3.1. Préparation

Connecter une LED a un connecteur pour capteur/LED/buzzer.
Vous aurez besoin de les connecter a la carte d'extension en utilisant un cable de
connexion pour capteur a 3 fils.

Utilisez le connecteur PO pour la LED.

PO

. 00@
adcy O 3V1/0

Gardez un ceil sur vos cables ! Le fil gris du cable doit

s’aligner avec le rond blanc.



3.2. Programmer

Nous allons a présent programmer une LED pour s'allumer.
@ Faire apparaitre les blocs avancés

Cliquez sur Advanced dans la colonne de Blocs pour dérouler la liste des blocs disponibles

Omicrobit B P «f San
—_—

OOmicro:bit B Pwiects  «f Saw

Var:ables

Math

I+ savunces

Colonne

de blocs

) & Download l ] £ Download

@ Créer le programme

Glissez un bloc forever de la section “Basic” et un bloc “digital write pin” de la section
“Pins”, puis associez-les comme montré ci-dessous.

Entrez le connecteur ici , Réglez-le sur 1

=2 forever

digital write pir [GZNED to

® Transférer et tester le programme

Utilisez un cable USB pour connecter votre carte micro:bit BBC a votre PC. Il sera
reconnu comme un périphérique de mémoire USB nommé MICROBIT.

MICROBIT (F:)

My 8.03 MB free of 8.05 MB

Space free: 8.03 MB
Total size: 8,05 MB




Cliquez sur le bouton Download montré ci-dessous pour télécharger votre programme.

@ [ ! .
Download your G30e 13 e THETa Bt | Vous pouvez nommer

microbit-gettin - .hex A~

I Text
@ Game
@ Images
® Pins
*% Serial

£ Control

Download completed...

Move the .hex file to the MICROBIT drive to transfer the code into your micro:bit

microbit-getting-started.hex &

Help

? | Done! v

votre programme ici.

Copier le fichier téléchargé sur le périphérique USB MICROBIT lancera le programme

et allumera la LED.

* Méme si votre PC alimente la carte micro:bit quand elle est branchée avec un cable

USB, deés que le cable est déconnecté, une batterie doit étre branchée sur le connecteur

POWER pour l'alimenter.




4. Programmer les buzzers

4.1. Préparation

Connecter un buzzer a un connecteur pour Capteur/LED/buzzer.
Vous avez besoin de le connecter a la carte d'extension en utilisant le cable de

connexion pour capteur a 3 fils.

Utiliser le connecteur PO pour le buzzer.

Buzzer

.............. SEEENEE]

S iRMLALEA LA EL
DC MOTOR &::

DR =

SENSOR/LED/BUZZER
wwe (- - p@eNo()
§ «P13v3@
P2 S:QO
p15@

L G
- ()
‘28, G 3VI
(-
L-

¥
3
-

'@O0P1s
QO Or20

A

2B

Gardez un oeil sur vos cables ! Le fil gris du
cable doit s’aligner avec le rond blanc.



4.2. Programmer
Nous allons programmer votre buzzer a jouer une mélodie lorsqu'on appuie sur le bouton A de
votre carte BBC.
@ Créer le programme
Glissez le bloc “button A pressed” de la section “Input” et les blocs “play tone for” et
“rest(ms)” de la section “Music” pour reproduire la mélodie montrée ci-dessous.

® on button [EYE) pressed

—

c-') rest(ms) _1 v
S
=

@ Transférer et tester le programme

Télécharger votre programme et transférez-le sur votre carte micro:bit (cf. page 4 pour savoir
comment transférer un programme).

Dés que le programme est transféré, appuyez sur le bouton A pour écouter votre buzzer jouer

la mélodie.




5. Utiliser les capteurs de pression

Vous pouvez utiliser un capteur de pression pour créer une version externe des boutons A
et B de la carte micro:bit. Nous allons programmer une LED a s'allumer et s'éteindre
lorsque vous pressez le capteur de pression.

5.1. Préparation
Connecter une LED a un connecteur pour capteur/LED/buzzer et votre connecteur de
pression a un connecteur de sortie numérique.
Vous devez les connecter a une carte d'extension en utilisant un cable de connexion pour
capteur a 3 fils.

Utilisez PO pour la LED et A pour le capteur de pression.

LED

SN EE

—inummtmmmmmmmiiéuu -~

DC MOTOR & SENSOR/LED/BUZZER

u W (— T« .p@cNo@
188 - - PL
M A . :w:i.
fial” i

915o

Gardez un oeil sur vos cables ! Le fil gris du
cable doit s’aligner avec le rond blanc.

Capteur tactile



5.2. Programmer
Nous allons programmer une LED a s'allumer lorsque qu'on appuie sur le capteur de

pression et s'éteindre lorsqu'on appuiera dessus a nouveau.
@ Créer le programme
Créez le programme comme celui ci-dessous.

® on button [[YE) pressed

ol item » R

@ digital write pin ([ZZJED to

ol item » R

@ digital write pin to

@ Transférer et tester le programme
Téléchargez votre programme et transférez-le vers votre carte micro:bit (cf. Page 4 pour savoir

comment transférer le programme)

Des qu'il est transféré, votre LED s'allumera ou s'éteindra a chaque fois que vous appuierez sur

le capteur de pression.

10



6. Utiliser les capteurs de lumiére

Nous allons programmer une LED pour s'allumer et s'éteindre en fonction du taux de
lumiére mesuré par le capteur de lumiére.

6.1. Préparation

Connecter une LED et un capteur de lumiére a un connecteur pour capteur/LED/buzzer.
Vous devez les connecter a la carte d'extension en utilisant un cable de connexion pour
capteur a 3 fils.

Connectez la LED a PO et le capteur de lumiére a P1.

—

LED

T
BERERENEURE o
SENSOR/LEQ/BUZZER
wwe (- - p@cNo@
‘:-« L= » 5913\:3.
.92%40

Gardez un oeil sur vos cables ! Le fil gris du
cable doit s’aligner avec le rond blanc.

Capteur de lumiére

11



6.2. Programmer
® Créer le programme
Les valeurs d'un capteur de lumiére sont comprises entre 0 et 1023 selon le niveau de
lumiére de la piéce (des valeurs plus grandes équivalent a plus de lumiére). La luminosité
d'une LED peut étre réglée dans des valeurs de sortie analogiques pouvant aller de 0 a
1023. Appliquer les valeurs du capteur de lumiére aux valeurs de la LED vous permet de
programmer votre LED a ajuster sa luminosité en fonction du niveau de lumiére de la piéce.

Le morceau de programme ci-dessous éteint la LED lorsque les valeurs du capteur de
lumiére sont au-dessus de 950. La LED s'illuminera a mesure qu'il fera plus sombre et que
les valeurs tomberont en-dessous de 950.

® Transférer et tester le programme

Téléchargez votre programme et transférez-le vers votre micro:bit BBC. (cf. page 4 pour savoir
comment transférer un programme).

Dés que le programme a été transféré, couvrez le capteur de lumiére avec votre main pour

allumer la LED.

Plus lumineux



7. Utiliser des capteurs de son

Nous allons programmer différents nombres de LED pour les allumer en fonction du volume
détecté par un capteur de son.
7.1. Préparation

Connecter une LED et un capteur de son a un connecteur pour capteur/LED/buzzer.
Vous devez les connecter a la carte d'extension en utilisant un cable de connexion pour
capteur a 3 fils.

Connectez les LED a PO et P1 et le capteur de son a P2.

P1 PO

LED

€ o e W W
T ARERRER R ER LR o
SERUO DC MOTOR $::  sensooneo/muzzen
« « - )P13 e (2 . -paco®
i 128 : (. . :P1303@

M H

Ré
QO P20 - Gardez un oeil sur vos cables ! Le fil gris du

cable doit s’aligner avec le rond blanc.

P2

Capteur de son

13



7.2. Programmer
® Créer le programme
Les valeurs des capteurs de son vont de 0 a environ 500 (avec de légeres différences
selon le capteur). Créer des conditions basées sur les valeurs du capteur de son vous
permet de programmer différents nombres de LED a s'allumer comme montré ci-dessous.
La condition programmeée ici allumera une LED lorsque la valeur du capteur de son est au-
dessus de 100 et allumera le reste des LED dés que la valeur s'élévera au-dessus de 400.

22 forever

digital write pin [ZEIED to n

digital write pin Q@8RS to n

@ Transférer et tester le programme

Téléchargez votre programme et transférez-le vers votre carte micro:bit (cf.page 4 pour savoir
comment transférer un programme).

Dés que le programme a été transféré, tapez dans vos mains en faisant plus ou moins de bruit
pour allumer un nombre différent de LED.

silencieux Volume fort

14



8. Utiliser les photoréflecteurs IR

Nous allons programmer un buzzer pour jouer différentes notes selon la distance a laquelle
vous placez votre main devant le photoréflecteur IR.

8.1. Préparation
Connecter une LED et un capteur de son a un connecteur pour capteur/LED/buzzer.
Vous devez les connecter a une carte d'extension en utilisant un cable de connexion pour
capteur a 3 fils.

Connectez le buzzer a PO et le photoréflecteur a P1.

L R =
SERUO DC MOTOR 2! sensops/eossuzzer
-)_--_ < )P13 wwe: (- -p@eo@

Gardez un oeil sur vos cables ! Le fil gris du
cable doit s’aligner avec le rond blanc.

P1 Les photoréflecteurs IR et les buzzers se ressemblent beaucoup. Veillez a

ne pas les confondre.

Photoréflecteur IR

Un photoréflecteur IR émet de la lumiére infrarouge invisible grace a une petite LED,
transformant la quantité de lumiére réfléchie capturée par son détecteur en valeur. Cela
signifie que plus I'objet sera proche, plus ses valeurs seront grandes, mais si I'objet est trop
pres, il ne sera pas du tout détecté. Certaines couleurs sont également mieux réfléchies
que d'autres qui peuvent affecter les valeurs du capteur.

% La lumiere naturelle contient de la lumiére infrarouge qui peut étre détectée. Selon votre

environnement, cela peut affecter les valeurs de vote environnement.



8.2. Programmer

® Créer le programme

Les valeurs du photoréfecteur IR vont de 0 a 800 (avec de légéres différences selon votre

modele). Programmer des conditions basées sur les valeurs de votre photoréflecteur IR vous

permet de programmer votre buzzer a jouer différentes notes comme montré ci-dessous.

| forever

—
@ analog read pin

e T ——
‘V'\ @® analog read pin [ZUED m { and - | | @ analog read pin (ZHE3
. sl liealioadn o [ B N )

g if

R Lo ring tone (Hz) Middle C
@ if (¢

e T —
\fl @® analog read pin GFUES m and - | L ® analog read pin [ZUE3 '
-~

then LO ring tone (Hz) Middle D

@ if

(o o
|‘ (| ® analog read pin (GRS | EEE( ( analog read pin = m [
e A O e i e S S M e ]
then s i
¢» ring tone (Hz) Middle E

Al is /
g i r

S | ,1:
[ @ analog read pin [FUE3 mm and - (i} @ analog read pin ZFUE3
then LC) ring tone (Hz) Middle F

r':"’ iF (/| T
J‘M; @ analog read pin UKD | E553 EL (and - | | L@ analog read pin [FUED E
LC) ring tone (Hz) Middle G

ST Eﬁ ring tone (Hz) Middle B

@ Transférer et tester le programme

Téléchargez votre programme et transférez-le sur votre carte micro:bit (cf.page 4 pour savoir

comment transférer un programme). Dés que le programme a été transféré, approchez votre

main du photoréflecteur IR et éloignez-la pour changer les notes que le buzzer joue.

16



9. Controler les moteurs CC

Nous allons programmer deux moteurs pour faire une voiture.
9.1. Préparation
Construisez la voiture ci-dessous et connectez vos moteurs sur les connecteurs M1 et M2.

Connectez le moteur droit a M1 et le gauche a M2. Vous devez connecter votre batterie pour

alimenter vos moteurs. Branchez la batterie sur le connecteur d'alimentation (POWER) pour
alimenter vos moteurs.

% Le cable USB ne fournit pas assez de puissance pour faire fonctionner les moteurs.

17



9.2. Programmer

@ Créer le programme

Pour contréler un moteur, vous devez faire les réglages suivants dans JavaScript Block

Explorer.
Moteur CC Port Forward Backward Brake Coast
(En avant) (En arriere) (frein) (roue libre)
M1 P8 1 0 1 0
P12 0 1 1 0
M2 PO 1 0 1 0
P16 0 1 1 0

* M2 utilise le méme port que PO sur votre carte micro:bit, ce qui signifie que vous ne

pourrez pas utiliser un capteur sur PO en méme temps.

&
Forward

\

o

Créez des fonctions pour chaque mouvement de vos moteurs. Vous obtiendrez un

programme semblable a celui ci-dessous.

% Le freinage en roue libre (Coast) n'est pas utilisé ici.

function
digital write pin(EHED to
® digital write pin to ﬂ

function [FTHEEES
digital write pin m to ﬂ

digital write pin (GEEE to

function
digital write pin EIED to
digital write pin to n

function
@ digital write pin [CENED to
® digital write pin to ﬂ

function m
@ digital write pin [ZHED to ﬂ
@ digital write pin to

function
@ digital write pin Em to

@ digital write pin [ZEEES to n

18




Comme montré ci-dessous, vous pouvez programmer une voiture en contrélant la direction

dans laquelle vos deux moteurs tournent.

@ on button 3B pressed

,
| call function (INNELIETEIRS
| S5z

| call function ((ERENLTES

| m pause (ms)

| call function (TRCTITED
=

| call function (EEIS
B S

§## pause (ms)

(alasCLY M2 forward
@ digital write pin GIED to n
@ digital write pin FEE to ﬂ
.

function
® digital write pin GEED to .n
® digital wreite pin [(ZFIES to ﬂ
A

function
® digital write pin ) to ﬂ

ETa S .UY M2 back ]

s

® digital write pin EES to n

call function (TRITETTIED ® digital write pin (EES to WH ® digital write pin GEED to oY
L = = — —

| call function (T

[ @ pause (ns) ETE)
\ b 2000

| call function (THTTTEED
| call function (FRFNEETERD

=
| call function (TEITER-IR
| call function (FESTTED

| m pause (ms)
call function (TUEZIID

| call function

=
| call function (TESTTIED

Eall (TS StIY M2 stop + |

function [FEEYT)
P
@ digital write pin ENE) to
® digital write pin [Z¥HE) to n
|

function

® digital write pin GEND to n

@ digital write pin FIES to
L.

@ Transférer et tester le programme

Téléchargez votre programme et transférez-le sur votre carte micro:bit (cf. page 4 pour savoir
comment transférer un programme).

En appuyant sur A, votre voiture roulera dans cet ordre : En avant (2s), en arriére (2s), virage a
gauche (2s), virage a droite (2s), virage a gauche (2s), virage a droite (2s).

Vous pouvez aussi ajuster la vitesse de vos moteurs en changeant les valeurs dans le “analog
write pins” de chaque bloc. Plus la valeur est basse, plus lents seront vos moteurs.

@ analog write pin [ZJES to

@ digital write pin RS to n

M2 back
® digital write pin to

function

C LG RGNSl P16 (write only) = R

fUEC“IiON function
digital write pin([EIES to n

@ digital write pin (FFES to

® digital write pin [ to n
@ digital write pin to

19



10. Contréler les servomoteurs
Nous allons créer un programme pour un servomoteur.
10.1. Préparation

Brancher votre servomoteur sur le connecteur SERVO. Utilisez le connecteur P13 pour le

servomoteur.
Vous devez connecter votre batterie pour alimenter votre servomoteur. Branchez votre batterie sur

le connecteur POWER pour alimenter vos moteurs.

% Le cable USB ne fournit pas assez de puissance pour faire fonctionner vos moteurs.

Servomoteur

DC MOTOR £:: sensoe/Leo/suzzer

u u:s + POcNP
5 D1 V@
: 3 _, pzﬁf,o

™
9150

Gardez un oeil sur vos cables ! Le fil gris du
cable doit s’aligner avec le rond blanc.

L'angle par défaut des servomoteurs est de 90 degrés avec une échelle qui s'étend de
0 a 180 degrés de la gauche vers la droite.

Les sens de rotation sont gravés dans chaque moteur.

(=
so MY
-

Par défaut

20



Essayez de tourner I'arbre de transmission vers la gauche ou la droite. Si les angles
sont trop loin de la position par défaut, cela signifie que le bloc de I'arbre de
transmission a glissé.

Cable

Arbre

Corps

Par défaut A inSSé

Pour éviter d'endommager ses engrenages internes, le bloc du servomoteur a été congu pour
glisser ou tourner librement chaque fois qu'une trop grande tension est exercée sur l'arbre de
transmission. Tournez cette partie a la main dans le sens inverse jusqu'a ce que l'arbre de
transmission s'enclenche dans la bonne position.

* Ne faites pas glisser votre servomoteur a
dessein. Cela peut I'endommager.

21



10.2. Programmer
® Créer le programme
Un programme qui fait tourner votre servomoteur a 0 degré lorsqu'on appuie sur A et a 180
degrés lorsqu'on appuie sur B ressemblerait a celui ci-dessous.

® on button [[BE) pressed

@ servo write pin [EERCTSSENCNE @ to n

® on button [EBED pressed

[CRETIGTVRS R S P13 (write only) - Red 180

® Transférer et tester le programme
Téléchargez votre programme et transférez-le sur le micro:bit (cf. page 4 pour savoir comment

transférer un programme).
En appuyant sur A, votre servomoteur tournera a 0 degré. En appuyant sur B, il tournera a 180

degrés.

Si vous souhaitez que votre servomoteur tourne plus lentement, utilisez une variable pour
paramétrer ses angles et programmez-le pour changer ses angles d'1 degré sur un temps
fixé. Jetez un coup d'oeil sur le programme ci-dessous.

@ on button D pre

Plus la durée du bloc « wait » est
T P longue, plus le servomoteur
bougera lentement.

@ on button [JE pressed
ERNNT T -
—_

then repeat times

ervo write pin [FENEETR-CIIRS tO .'jm.

= pause (ms)

22



11. Exemples

11.1. Un signal piéton a bouton-poussoir

Appuyez sur le bouton-poussoir pour faire changer le feu et faire jouer une mélodie.

Pieces
PO : buzzer P1: LED (rouge) P2 : LED (verte) A : capteur de pression

2= forever
=

function

if |, is pressed

pause (ms) 0

digital write pin

——
repeat | times

do play tone Middle E

3 rest(ms)
e

digital write

function

cgll function

digital write

digital write

to[{ii}

to[{i@]

23



11.2. Traceur de ligne
Cette voiture utilise les différences de valeurs de son photoréflecteur IR sur une surface
blanche et noire pour rouler le long d'une piste imprimée a I'encre noire.

Piéces

P1 : Photoréflecteur (droite) P2 : Photoréflecteur (gauche)
M1 : Moteur CC (droite) M2 : Moteur CC (gauche)

then tsn function

~

else u:l 1 function PR NS

function CIREET) function (ERCIERE
@ digital write pin [ZBE) to u ® digital write

@ digital weite pin VIS to ﬂ L,_e, digital write

function function [FIS3)
® digital write pin [GEHES to n @ digital write
@ digital write pin [Z¥EIE) to n @® digital write

24



11.3. Systéme de transport intelligent
Ce systéme connecte 2 cartes micro:bit sans fil pour e
créer un systeme de conduite automatique qui peut :
détecter les changements d'un feu de signalisation et les \\\\\\\\\\

utiliser pour démarrer et arréter votre robot traceur de

ligne.
Piéces
Signal — PO : LED (verte) P1: LED (blanche) P2 :LED (rouge)

Traceur de ligne — Voir la page précédente.

® Feu vert pendant 5 secondes
Les données sans fil sont envoyées pendant ce temps. — Le robot traceur de ligne regoit
les données et commencent a rouler.

oW

@ Feu orange (LED blanche) pendant 1 seconde
Les données sans fil sont envoyées pendant ce temps. — Le robot traceur de ligne regoit les

données et s'arréte.

® Feu rouge pendant 5 secondes
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Programme du traceur de ligne

on start

( rosto set aroue o]

function
i
@ digital write pin KD to u
@ digital write pin [(ET3ED to
&

AULTS SO M1 forward
=
@ digital write pin G5 to .

@ digital write pin GZEIED to ﬂ
|

%) .d on radio received (S RIstr)
0] if () (" pwvrrmrrrr—|
I cceiedsering - | e« function (ENEET

then (&1 if (("g analog read pin (0D (@ digital write pin (23 to OfY]

then &all function (FETIRTTIE [@ digital write pin (ZEND to WY
else &all function (FIESTED

function (FIETD
(&( digital write pin (3D to n

t;; digital write pin (D to

# (/[ @ analog read pin (ZHD
then Gau function (RIS
else Gall function
T ‘
ol if ([ ST | em e ¢

YA
then [(call function

¢311 function

Programme du feu
de signalisation

do J radio send string
| digital write pin to ﬂ

- tal write pin ) to ﬂ

. digital write pin to ﬂ

digital write pin [EJEJ to ﬂ
digital write pin [CEBED to ﬂ
digital write pin [(E3ES to n




11.4. Bras robotique a 3 axes

Ce bras utilise 3 servomoteurs qui lui permettent de prendre et de déplacer des blocs.

Construction du robot




Pieces
P13: Servomoteur (Arriere) P14: Servomoteur (Centre)
P15: Servomoteur (Avant)

P15

Le bras tournera de 5 degrés a droite a chaque fois qu'on appuie sur A et de 5 degré a
gauche a chaque fois qu'on appuie sur B. Appuyez sur A et B en méme temps pour
prendre un bloc, puis appuyez a nouveau pour poser le bloc.

on start ® on button pressed
(134 angleP13 = -
= 2 | aadYyl
(34 angleP14 - ) J L
ESd anglePl5 - then EEt [angleP15 + RO

set (EUEIRD to else ( sct EXIEIERD to

= e (=
repeat m times

do change ENFAEHERES by

EE pause (ms)
e e

[0) if iiﬂ“mn
on button pressed then | set to
o if uzj'[:| &e"tto
e crange by

forever

TGRS R A P13 (write only) - Rel I'J‘ angleP13 » |
ORISR RISl P14 (write only) » Rl [J‘ angleP14 « |
BTSSR RSOl P15 (write only) + Red [J‘ angleP15 - |

else | set to
set to

repeat m times

on button [CJES pressed
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e T
@ if ‘Jr: anglePl3 - |ﬂ
then thange angleP13 -+ 3%

do change ENAEHEES by

s pause (ns) OffEH]



