Télécharger le logiciel et les
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Fonctionnement du servomoteur

. Etroit

Orientation Large

(arbre de
transmission)

La photo de droite représente le
servomoteur face a vous. Il y a deux
arbres. Celui présentant un espace plus

[ ]
important est I'arbre de transmission, et ]
celui qui présente |'espace le plus étroit
est |'arbre mobile.

% Lorsque vous actionnez l'arbre de transmission
manuellement, procéder lentement et
délicatement. Un exces de pression pourrait

endommager le servomoteur.

Etalonnage et définition des références des
connecteurs

Avant de monter votre robot, lire le paragraphe 6. Usage de servomoteurs dans
le Manuel sur l'environnement de programmation de Studuino (télécharger

sur https://www.ecolerobots.fr/studuino/) pour les consignes sur I'étalonnage du

servomoteur.
Si vous construisez votre robot sans étalonner le servomoteur, vous risquez

de I'endommager ou il pourrait ne pas fonctionner correctement.

% Ne changez pas le connecteur ou le servomoteur apres |'étalonnage.

Chaque éetalonnage est propre au servomoteur qui le subit.

Apposer les vignettes de référence
Apres I'étalonnage, nous vous conseillons de placer une vignette sur le

connecteur utilisé pour le servomoteur de maniére a l'identifier facilement.
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(1) Assembler les blocs tel qu'illustré ci-dessous.
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(5) Assembler les blocs tel qu'illustré ci-dessous. (9) Assembler les blocs tel qu'illustré ci-dessous.

(6) Ajouter les blocs indiqués sur l'illustration au servomoteur.



@ Ajouter les blocs indiqués sur l'illustration au circuit électrique.

Assembler les pieces (11) et (15) tel qu'illustré ci-dessous.

(17) Composer deux ensembles de blocs tel qu'illustré ci-dessous
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. e . L . Ajouter les blocs indiqués sur l'illustration a la piece (17).
@ Ajouter les blocs indiqués sur l'illustration a la piece . J a P ©
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@9 Ajouter les blocs indiqués sur I'illustration a la piéce @.
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@0 Assembler les blocs tel qu'illustré ci-dessous.
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@) Assembler les piéces @, @ et @) tel qu'illustré ci-dessous.

@) Assembler les blocs tel qu'illustré ci-dessous.
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@) Assembler les pieces @)-A et @-B tel qu'illustré ci-dessous.
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@D Assembler les blocs tel qu'illustré ci-dessous.

]
L A

o

@ Assembler les pieces @-A et 2-B tel qu'illustré ci-dessous.
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@ Assembler les pieces @, @ et @ tel qu'illustré ci-dessous.
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@) Ajouter le boftier de la batterie a la piece @ tel qu'illustré ci-contre.

Le commutateur doit
se trouver de ce coté.

Assembler les pieces @ et @ tel qu'illustré ci-dessous.

Les cables du boitier de la batterie
doivent se trouver ici.
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@ Brancher les cables au circuit électrique.

[Programmer votre robot]

Télécharger votre logiciel de programmation sur la page d'accueil d‘Ecole
Robots - https://www.ecolerobots.fr/studuino/ .

(1) Cliquer sur Démarrer > Artec et ouvrir Programming Environment
(Environnement de programmation Studuino).

Choisir I'lcon Programming Environment.

ﬂ Studuine Programming Environment =8| M|

i Jabell. Q ﬁ@
Studuino Programming Environment

E Icon Programming Environment
n J===== Easily create your own program by
Les ca b | es g ri S d u servomoteur Programming placing icons that represent actions.

Environment
doivent pointer dans la direction
indiguée sur l'illustration.
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(B Apres avoir envoyé le programme vers votre circuit électrique, assurez-vous que votre robot

fonctionne correctement en le branchant.

@ Studuino Icon Programming: @@e® )

File(F)  Edit(E) | Run(R) | Help(H)

Operation :u'n‘ R Sensor Repeat Submenu

«= 4 Test | //‘/\ Q 1

Sensor Viewer F8

) ¢ 92
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Un probleme ?

- Vérifier le montage de votre robot.

+ S'assurer que les cables ont été insérés correctement.

« Lire le paragraphe 6. Utilisation de servomoteurs dans le Guide sur I'environnement de

programmation Studuino (télécharger depuis https://www.ecolerobots.fr/studuino/) pour les consignes

relatives a I'étalonnage du servomoteur.
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