Découvrir la Programmation
par icones

L4, Speechi . Ariel

Ce manuel explique l'environnement de programmation Studuino et comment
I'utiliser. ’environnement de programmation Studuino étant en développement, ce
manuel peut étre amené a étre modifié ou révisé.
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1. Environnements de programmation Studuino

1.1. Présentation et caractéristiques

J
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Environnement de

programmation Studuino

Blocs o G
Créez votre robot en Studuino permet de programmer quel
combinant des blocs et que soit votre niveau d’expérience.

des pieces !

Piéces

(moteurs, LED, avertisseurs sonores et capteurs)

Un kit robotique est composé d’'une carte programmable Studuino, de blocs, de
pieces et de I'environnement de programmation Studuino (Scratch et programmation
simplifiée par icones). Mélangez et combinez ces différents éléments pour créer vos
propres robots | Les programmes que vous créez dans l'environnement de programmation
Studuino vous permettent de controler la fagon dont votre robot se déplace et agit.

L'environnement de programmation Studuino est congu de telle sorte que méme les
débutants puissent facilement créer des programmes sophistiqués. |l suffit de faire glisser et
de relacher les icones ou les blocs qui contrdlent votre robot dans le champ réservé au
programme. Ces programmes sont compatibles avec Arduino. Les programmes créés dans
I'environnement Studuino peuvent, en effet, étre convertis en langage Arduino que vous

pouvez utiliser pour concevoir des programmes encore plus avances.



1.2. Exigences de systéme

Systéme Windows XP (SP2 ou version ultérieure) / Vista/7 / 8 / 8.1, Mac OS
d’exploitation X, Raspbian

Processeur (CPU) | Pentium 4, 2 GHz ou version ultérieure (ou équivalent) recommandé
Mémoire 256 MB ou plus

USB USB 2.0 port

Logiciel Microsoft .NET Framework 4.0 requis (installé automatiquement avec

le logiciel Studuino)
Affichage XGA (1024%768) ou version ultérieure

1.3. A propos de Studuino

Cette partie traite des connecteurs Studuino utilisés lors de la construction d’un robot.

Noir Noir Gris @ @ @

Gris
Noir
Noir

@ Connecteurs de moteur a courant continu
Ces connecteurs sont destinés aux moteurs a courant continu. Jusqu’a deux moteurs a
courant continu peuvent étre connectés. Les noms de connecteurs sont M1 et M2.

® Connecteurs des servomoteurs (connecteur numérique a plusieurs broches).
Ces connecteurs sont destinés aux servomoteurs. Jusqu’a huit servomoteurs peuvent
étre connectés. Les noms de ces connecteurs sont D2, D4, D7, D8, D9, D10, D11 et



D12. Lorsqu’un servomoteur est connecté, le fil de signal (fil gris) doit étre du coté
intérieur, comme indiqué ci-dessus.

Capteurs/LED/avertisseurs sonores (connecteur analogique a plusieurs broches).

Ces connecteurs a 12 broches sont destinés aux capteurs, LED ou avertisseurs
sonores. Chaque connecteur a 3 broches. Les noms des connecteurs vont de A0 a A7.
Tous les capteurs (hormis les capteurs tactiles ou les accélérometres) peuvent étre
connectés aux connecteurs A0-A7. Les capteurs tactiles, LED et avertisseurs sonores
peuvent étre connectés a AO0-A5. Les accélérométres ne peuvent étre connectés
qu'aux connecteurs A4 et A5. Lorsqu’'un(e) capteur/LED/avertisseur sonore est
connecté, le fil de signal (fil gris) doit étre du coté intérieur.

Boutons-poussoirs

Les boutons-poussoirs sont mappés sur AO0-A3. Les connecteurs de
capteur/LED/avertisseur sonore sur A0-A3 ne peuvent pas étre utilisés avec un
bouton-poussoir.

Bouton de réinitialisation (Reset)

Ce bouton réinitialise la carte. Appuyez sur ce bouton pour redémarrer Studuino
lorsqu'il est initialisé mais qu’il ne fonctionne pas correctement ou lorsque le PC ne le
reconnait pas.

Connecteur d'alimentation électrique

Se connecte a une source dalimentation. Les capteurs/LED/avertisseurs
sonores/interrupteurs peuvent utiliser la tension fournie par 'USB, mais les moteurs a
courant continu et les servomoteurs nécessitent I'alimentation de la prise d'alimentation.
Connectez un boitier de piles a la prise d'alimentation lorsque I'USB est déconnectée.
Prise de communication (mini-B USB).

Se connecte a un cable pour communiquer avec le PC. Le cable mini-B USB inclus
peut étre remplacé par un cable disponible dans le commerce.

Les connecteurs ou interrupteurs suivants ne peuvent pas étre utilisés en méme

temps :

Connecteur de moteur a courant continu M1 et connecteur de servomoteur D2, D4
Connecteur de moteur a courant continu M2 et connecteur de servomoteur D7, D8
Interrupteur a bouton-poussoir A0 et connecteur de capteur/LED/avertisseur sonore A0
Interrupteur a bouton-poussoir A1 et connecteur de capteur/LED/avertisseur sonore A1
Interrupteur a bouton-poussoir A2 et connecteur de capteur/LED/avertisseur sonore A2
Interrupteur a bouton-poussoir A3 et connecteur de capteur/LED/avertisseur sonore A3



Par exemple, vous ne pouvez pas utiliser un moteur a courant continu connecté a M1 alors
qu'un servomoteur est connecté a D2 ou D4. Il se peut gquils ne fonctionnent pas
correctement en raison d'interférences. De méme, utiliser un servomoteur connecté a D2 ou
D4 alors qu'un moteur a courant continu est connect¢ a M1 peut provoquer un

dysfonctionnement du moteur a courant continu.

2. Introduction

Vous devrez installer les pilotes de périphérique USB et le logiciel de I'environnement

de programmation pour utiliser I'environnement de programmation Studuino.

2.1. Installation des pilotes de périphérique USB
Vous devrez installer les pilotes de périphériques avant de programmer votre

Studuino avec votre PC. Lisez le guide pour installer le pilote de périphérique USB pour

obtenir des instructions sur la fagon de procéder.

2.2. Installer et désinstaller 'environnement de programmation Studuino
Pour plus d’informations concernant linstallation ou la désinstallation de
I'environnement de programmation Studuino pour Windows, Mac OS X ou Raspberry Pi,

veuillez lire le guide pour installer I'environnement de programmation Studuino.



https://speechi-support.s3.amazonaws.com/Robotique/manuels-studuino/Guide_installation_pilote.pdf
https://speechi-support.s3.amazonaws.com/Robotique/manuels-studuino/Installer_logiciel_studuino.pdf

3. Ecran de démarrage

ver 1411

stl.ldl.lino Environnement de programmation

Seuls les utilisateurs de Windows peuvent ouvrir les environnements de programmation
Studuino a l'aide de I'écran de démarrage. Vous verrez I'écran ci-dessus lors de l'ouverture
de I'environnement de programmation Studuino sur Windows. Veuillez lire ce qui suit pour

plus de détails.

B Programmation simplifiée par icones
Cliquer sur « Programmation par icones » lancera le logiciel et vous permettra de

réaliser un programme pour contrdler votre robot.

B Langue (Language)
Choisissez cette icone pour changer la langue du logiciel en frangais.
B Exemples (Samples)

Des extraits de vidéos, instructions et fichiers pour robots congus avec des blocks,

la carte et le logiciel Studuino et d'autres éléments.

B Manuels (Manuals)

Manuels pour I'environnement de programmation Studuino.

B Sortie (Exit)

Utilisez ce bouton pour fermer I'environnement de programmation Studuino.



4. Programmation simplifiée par icones

4.1. Présentation et caractéristiques

-
L Programmation Studuino par icénes: Nouveau fichier

Editer)  Exécuter(®)  Aide(H)
il Oni
[_ L= J

Palette d’icones

Programme/transfert

Elbd ([ Champ du prograrme
“1710/0/0!®

Vitesse Temps Frein
Lent DRapme 1,0/~ sec O ON

- ® OFF <1 Champ des propriétés

L'environnement de programmation par icones est fait pour créer des programmes
permettant de contrdler votre robot en faisant glisser et en lachant des icbnes dans le
champ du programme. Des opérations plus détaillées pour chaque icdne peuvent étre
définies dans le champ propriété. Un programme complet peut facilement étre créé en
utilisant le mode test (se référer au mode test de la section 4.5. Menu principal). Le mode
test offre un contréle en temps réel de votre robot. Vous pouvez également vérifier les
valeurs d'entrée de capteur avec la visionneuse de capteur (voir visionneuse de capteur
dans la section 4.5. du Menu principal).

Aprés avoir créé un programme, transférez-le a votre Studuino et exécutez-le en
cliquant sur I'icéne © (transfert). Le programme de contrdle peut également étre converti
en langage Arduino pour I'édition a l'aide de I'IDE Arduino (voir affichage langage Arduino
dans la section 4.5. Menu principal).



4.2. La palette d’icones

Avertisseur sonore

Moteur en rant contin
oteur en courant continu LED

Sensor | Repeat ") Submeni

W€ |
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La palette d’icbnes comprend les icOnes nécessaires au contrble de votre robot. Le

groupe «Operation» contient des icbnes d’action de robot, le groupe «Sensor» comprend
les icdnes qui contrélent les valeurs des capteurs, le groupe «Repeat» est composé
d’icénes qui contrdlent les boucles de programme et le groupe «Submenu» contient les
icones qui exécutent des sous-menus.
La section suivante explique les différents types d'icbnes de chaque groupe.
B Groupe «Operation»
Le groupe «Operation» contient les icénes contrélant des parties du robot.

Controler les moteurs en R
Controler les servomoteurs

courant continu

Contréler une seule LED

l‘))) Activer une note

Activer une mélodie

Attendre une heure déterminée

CEl

Comme indiqué ci-dessous, lorsque deux moteurs a courant continu sont
connectés a M1 et M2 pour des roues de voiture, vous pouvez utiliser des icones pour

controler le mouvement de votre voiture. Les roues doivent étre a I'avant.




Avancer Reculer

Tourner a gauche (A) Tourner a gauche (R)

Tourner a droite (A) Tourner a droite (R)

GO0

Rotation

B

B Groupe «Sensor»

Dans le groupe «Sensor», se trouvent les icbnes qui utilisent les valeurs des capteurs
comme conditions pour les mouvements du robot.
Ne pas utiliser les valeurs de capteurs en tant que conditions pour les
mouvements du robot.
Utiliser une valeur de capteur en tant que condition pour les
mouvements du robot.

Utiliser deux valeurs de capteurs en tant que conditions pour les

EEE

mouvements du robot.

B Groupe «Repeat»
Le groupe «Repeat» contient les icones qui gérent la répétition d’'une partie du
processus.

u Début de la répétition u Fin de la répétition

B Groupe «Submenu»

Le groupe «Submenu» comprend les icOnes qui exécutent le processus créé dans un

sous-menu.

u Exécuter le sous-menu 1 d Exécuter le sous-menu 2



4.3. Le champ du programme

-
il Programmation Studuino par icénes: Nouveau fichier .- - - - - - ‘EI@E
Fichier(F)  Editer(E)  Exécuter(R)  Aide(H)

Operation

Faire glisser et
relacher

Onglets du

menu

Opération

Le champ de programme est utilisé pour créer des programmes de controle du
robot en faisant glisser et en relachant des icones de contrdle depuis la palette d’icones.
Chaque colonne est traitée comme une seule opération. Utilisez les onglets en haut du
champ du programme pour basculer entre le menu principal, le sous-menu 1 et le

sous-menu 2.

® Menu

Exécution dans I'ordre numérique

<= Cases d'icones de répétition

<= (Cases d'icones d’opération

<= Cases d’icones de condition

Le menu est utilisé pour créer le programme de votre robot. Vous pouvez

programmer jusqu’a 24 actions. Les programmes que vous créez sont exécutés dans I'ordre



numérique. Le menu, allant de haut en bas, contient des cases pour les icones «Repeaty,
«Operation» et «Condition». Placez les icones «Repeat» dans les cases de répétition, les
icones des groupes «Operation» ou «Submenu» dans les cases d’opération et les icbnes

du groupe «Sensor» dans les cases de condition.
® Cases d’icdnes de répétition

Les icOnes du groupe «Repeat» peuvent étre glissées et relachées dans les cases

de répétition. Suivez les étapes ci-dessous pour définir les icbnes «Repeaty.

@ Relachez une icone de début de répétition dans D 1 I'_L-.-, D 3 |:| 4

la boite de répétition de l'opération que vous u

souhaitez répéter.

-2

J

[ [

@ Relachez une icbne de fin de répétition dans la

—

(s
4\

case de répétition de I'opération ou vous

souhaitez que la boucle prenne fin. Les

segments de répétition seront dans un rectangle

violet.

[ ]
-2
KCF&C

® Apres avoir relaché I'icone de fin de répétition

(®),une boite de dialogue des Paramétres de la Pamme i

répétition apparaitra et vous pourrez y entrer le 5 cycles

nombre de fois que vous souhaitez que la
[ Répéter indéfiniment

boucle se répéte. Si vous cochez Répéter -
oK

indéfiniment, la boucle se répétera un nombre

illimité de fois.

® Vous avez maintenant réalisé une boucle. Pour
HER < FREEN O

changer le nombre de répétitions de la boucle,
appuyez sur l'icone de fin de répétition et la u u u

boite de dialogue des Paramétres de la

répétition apparaitra.

I
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® Cases d'icones d’opération

Les icones des groupes «Operation» et «Submenu» peuvent étre glissées et relachées
dans les cases d’opération.

Les icOnes de « Sub-menu » sont utilisées pour exécuter les opérations définies dans
le sous-menu .J ou iJ ou dans le champ de programme (voir la section sous-menus
pour plus de détails).

En outre, vous pouvez copier n'importe quelle icone dans une case opération en la
faisant glisser et en la relachant dans une case vide. Comme indiqué ci-dessous, les icones

copiées conservent Ies proprletes de leurs icones d’origine.
H‘ tein Sl»ubmenul " ”IIIIHH”HJ—LL

'T Faites glisser et relachez
%«m " sumenut | sumenu2 || [ENNERRIRRRITARRR RTINS

j|

l PO
e nuammsl

g, (s [ (0 (e (s [Je (10
I Fopetés pour#1 L‘! i
I T IIT1aTy RIS RSN R NN R NN R RSN TS N NN v
! i D2 S50 |geg. D8 90 S deg == .
|' ; ! D4 00fdez @010 | B0FJuer | v
o7 90 deg  EIDN 805 deg

e : Proprietés pour #2
b | s0ilees Won | 90eeg Q |
TITTT T T TETTITTTTTT. a fing' Speed

1 D2 S0 deg [@IDY 80 deg 0
| &t 5 D4 90E deg [MIDIO 90 deg Slowt o
07 90 deg  EDM 901 deg

08 50 deg [@IDI2 80 deg
TITTT T I TT I T II T T

Les icOnes copiées conservent

les propriétés de I'icbne d’origine.

® Cases d’icones de condition
‘ ‘enu prncpal | Sous-menu .| sous menu 2 [N HIEEINGS NS
[ e

O . O , O ] Lorsqu'une condition est i O . O . C
établie, elle s’exécute

avec l'opération dans la ] D D [
méme colonne O O C

Faire avancer

la voiture

uogE.
[LIETTR

-
©
-©

Une icone de non fll < | T ]
. . . IIIIIIIIIIIIIIIII‘IIIIIIIIIIIIIIIIIII\I\I\I\ . HENEEENRENEEN
condition est établie \ Les conditions sont
. Conditi§jn L
automatiquement ) modifiées dans le champ
@ A6 Capfpur de lumigre - s
des propriétés
\hleur{s)¥= @1 1> e ek
O o —

Lorsqu’une icbne est relachée dans une case « opérationy», une icbne de non condition U
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est créée dans la case de condition automatiquement. En relachant une icbne du groupe
«Sensor» dans la case de condition, les valeurs d’entrée de capteur peuvent étre utilisées
en tant que conditions pour I'exécution de I'opération. Les valeurs du capteur ou du seuil
utilisées pour la condition peuvent étre établies dans le champ des propriétés. Sélectionner
une icone «Sensor» avec une condition vous permet de modifier cette condition dans le
champ des propriétés. Veuillez consulter la section 4.4. Champ des propriétés pour plus de
détails sur la fagon de modifier les conditions pour les icones des capteurs.

L’'image ci-dessus montre un programme qui a une opération sans condition faisant
avancer la voiture dans la case 1 et une opération avec condition a I'étape 2 qui fait reculer
la voiture si la valeur du capteur de lumiére est inférieure a 3. Cette opération ne

s’exécutera pas si la valeur du capteur de lumiére est supérieure a 3.

B Sous-menus
W AANNARNAN NN ANRRNNRNAN

Menu principal | Sous-menu 1 Sous -menu 2 | ‘ ‘ ‘

‘ o

'E O O O O C Placer une icone de sous-menu
g 1 2 3 4

oy

g

$

L

=

dans le menu principal exécutera les

g g B opérations dans le sous-menu.
D D @ W= —"—"
(B
1 2 3 4 5 6 7 8

—1 88000000 <o
@O0 oot

ua!wa. 2pIo

anajde

e 21010

uoge.

inajdes

Des programmes plus petits allant jusqu'a 8 opérations peuvent étre créés dans les
sous-menus. Lorsqu’une icone de sous-menu est placée dans le menu principal, les
programmes créés dans le sous-menu sont exécutés dans l'ordre numérique. Les
sous-menus contiennent des cases «Opération» et «Capteur». Les icones du groupe

«Operation» sont placées dans les cases «Opération» et les icobnes du groupe «Sensor»

dans les cases «Capteur».

12



B Sélection et positionnement d’icones multiples

Plusieurs icones dans le champ du programme peuvent étre copiées en les
sélectionnant, en les faisant glisser et en les relachant dans une autre case.

Cliquez sur la zone bleue a I'extérieur des cases «Opérationy, «Capteur», «Répétition»
et votre curseur deviendra ‘{T} Faites glisser votre curseur pour créer une zone de sélection
autour des icbnes que vous souhaitez copier. Relachez le bouton gauche de la souris une
fois que vous avez sélectionné les icones et que votre curseur revient a la normale.

% Seules les icones «Opération» peuvent étre sélectionnées. Les cases vides et les

icones de sous-menu ne seront pas incluses dans votre sélection.

y &

Menu principal

Sous-menu 1 | Sous-menu 2

Le curseur de la souris se

transforme en main ' 9 O

‘e

Seules les icbnes

Menu principal
] =

O O O O C La zone de sélection

apparait comme une

Sous-menu 1 | Sous-menu 2

«Opération» peuvent

étre sélectionnées

ligne pointillée

i
O

<

Menu principal | Sous-menu 1

La ligne pointillée devient
pleine une fois que la

sélection a été effectuée

ﬁ-g %O O (L?curseur de la souris
o =

< i ] redevient normal

] u e}
s L]
O
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Faites désormais glisser les icones dans un nouvel espace. Le curseur de la souris
passe a la premiére icdne de la sélection.

Le fait de glisser les icbnes vers un autre espace les copiera. Le fait de glisser
votre curseur sur un autre onglet du menu vous fera passer a ce menu. Le fait de faire
glisser les icones dans les cases d’un autre onglet du menu les y copiera.

% Copier les icones «Opération» copiera également les icbnes «Capteur» que vous avez

établies pour ces dernieres. Relacher des icones «Opération» sans condition établira

une icbne de non condition pour ces derniéres.

Faites glisser et

relacher des icones

Menu principal
w

O s

Faites glisser des icones vers un

onglet pour changer d'onglets et

relachez-les dans une case vide

Q
3
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4.4. Le champ des propriétés

‘ H e soumens | s mens 2 AR IRRRARRMRARARRIINSZIIS)
0:0:0:0:0:0:0:0:050C

T SN EEE

nmﬂ 2IpI0
s m-—

|
g O @ @ Sélectionner une icone fera apparaitre ) (
: ses parametres dans le champ des
HH < m || proprietés. .
T T T T T R T T T T T T T O T T T LT T T T T T T AT T AT T O T T A T T A i T iIIad
Vitesse Temps Frein
u L I:IRapide 1,04 sec @]
10 = OFF

Chaque icone de commande a des propriétés uniques. Par exemple, une icone de
mouvement ﬂ pour une voiture a des informations concernant la vitesse, la durée, etc.
Ces informations peuvent étre modifiées dans le champ des propriétés. Lorsqu’une icone
est sélectionnée dans le champ du programme, les propriétés de l'icone sélectionnée sont
affichées dans le champ des propriétés ou elles peuvent étre modifiées.

La section suivante expose les propriétés de différentes icones.

B |[cOne de mouvement 1

Vitesse Temps Frein
ngu u i I:IRapide 1,05 sec © ON
LS ‘

Vitesse Définissez la vitesse de mouvement de 0 a 10.
Durée Définissez la durée de mouvement de 0,1 a 25,5 sec.
Frein Utilisez ce parameétre pour arréter votre robot.

Cela est pratique lorsque vous souhaitez faire arréter votre robot a un
endroit donné. Lorsque le frein est réglé sur OFF, votre robot exécutera
son programme et s'arrétera. Utilisez le réglage OFF pour aider votre robot

a faire une transition en douceur entre les mouvements.

15



B Icone de mouvement 2

Vitesse Rotation Temps Frein
& Lent - DRapide @® sens horaire 1,0 sec O ON
@ 10 O anti-horaire ’ ® OFF
 Propres |  Descipton |
Vitesse Définissez la vitesse de mouvement de 0 a 10.
Rotation Définissez une rotation vers la droite ou la gauche
Durée Définissez la durée de mouvement de 0,1 a 25,5 sec.
Frein Utilisez ce parametre pour arréter votre robot.

Cela est pratique lorsque vous souhaitez faire arréter votre robot a un
endroit donné. Lorsque le frein est réglé sur OFF, votre robot exécutera
son programme et s'arrétera. Utilisez le réglage OFF pour aider votre robot

a faire une transition en douceur entre les mouvements.

B |cOne de moteur a courant continu

Connecteur Vitesse de rotation Temps Frein

® ML O M2 o |:| Rapide 1,02 sec 2 ON
- © OFF

Rotation 10

® Avt O Arr

Connecteur | Définissez le connecteur auquel le moteur a courant continu est connecté.

Voir les Paramétres de port de la section 4.5. Le menu principal pour voir

quels connecteurs peuvent étre utilisés.

Rotation Définissez la direction de rotation (avant ou arriére).

Vitesse de Paramétrez la vitesse de rotation du moteur a courant continu de 0 a 10.
rotation

Durée Définissez la durée de mouvement de 0,1 & 25,5 sec.

Frein Utilisez ce paramétre pour arréter votre robot.

Cela est pratique lorsque vous souhaitez faire arréter votre robot a un

16



endroit donné. Lorsque le frein est réglé sur OFF, votre robot exécutera

son programme et s'arrétera. Utilisez le réglage OFF pour aider votre robot

a faire une transition en douceur entre les mouvements.

B |cOne de servomoteur

Angle Vitesse
D2 | o0[| %s. @ D9 [ 90 ces : U

D4 opls| dea. D10 apls] ceg. Lent  Rapide
D7 90 deg- Di1 902 deg

D8 | 90/| . @ D12| 90f] cea

Angle Cochez la case pour chaque moteur et vous pourrez définir un angle de 0 a
180 degrés par paliers d'un degré. Voir les Paramétres de port de la
section 4.5. Le menu principal pour voir quels connecteurs peuvent étre
utilisés.

Vitesse Définissez cing niveaux de vitesse pour les angles sélectionnés.

B Icone LED

Interrupteur

Interrupte Connecte
@ ON
® OFF

A4 ~

Allume ou éteint la LED.

Connecteur

Définissez le port de la LED. Voir les Paramétres de port de la section 4.5.

Le menu principal pour voir quels connecteurs peuvent étre utilisés.

B |cOne d’avertisseur sonore

©

Son Connecte
n a AS ~

Re|Mi |Fa|Sola|Si Re M |Fa|SoLa|Si Re(M |Fa Sola|Si Re|Mi |Fa SoLa|Si

1,05 sec
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Son

Définissez une note a lancer pour une durée de 0,1 a 1,0 seconde.

Connecteur

Définissez le port de I'avertisseur sonore. Voir les Paramétres de port de la

section 4.5. Le menu principal pour voir quels connecteurs peuvent étre

utilisés.

B |cOone de mélodie

Composer Connecte

Gamme AS «
D!neuL S!La Si D!He HL s!u si [!He ML s!u si 1

Note m@SilencemBB Tempo ggp .

Composition

Ajoutez des notes par gamme et des temps de repos en les sélectionnant
et en appuyant sur le bouton . Un tempo de 90, 120 ou 150 peut étre

sélectionné. Chaque icone peut contenir huit notes et/ou temps de repos.

Connecteur

Définissez le port de I'avertisseur sonore. Voir les Paramétres de port de la

section 4.5. Le menu principal pour voir quels connecteurs peuvent étre

utilisés.

B |cOne d’attente

Temps

heure

Durée

Attend pour une période déterminée. Définissez le temps d’attente de 0,1 a

25,5 sec.
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® [cone de condition de capteur unique

Cl=el< (1% Clief]

Condition
B

Condition

Définissez un seuil de condition en utilisant la liste déroulante pour choisir

un capteur connecté a Studuino et sélectionnez le type de condition
(égalité (=), inégalité (< >) ou fourchette (|-<|, <||-)). Les fourchettes sont
des intervalles ouverts et n'incluent pas les valeurs de seuils. L'image
ci-dessous montre la liste déroulante et les capteurs connectés a Studuino.
Voir les Paramétres de port de la section 4.5. Le menu principal pour voir la

maniére dont les capteurs seront affichés.

Ab Capteur de lumigre

AD Boutonl
Al Bouton2
A2 Bouton3
A3 Bouton4g
= A4 Aucun capteur
-AS Aucun capteur

Ab Capteur de lumiére

A7 Capteur de lumiére
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B |cOne de double condition

M

Condition Condition

A3 Bouton4 - lai,_ond A7 Capteur de lumiére -

Valeur(s) © = Valeurts) (= (1< @3> Tl Ciqpk

@ |'n S o

Condition

Définissez un seuil de condition en utilisant la liste déroulante pour choisir
un capteur connecté a Studuino et sélectionnez le type de condition
(égalité (=), inégalité (< >) ou fourchette (|-<|, <||-)). Les fourchettes sont
des intervalles ouverts et n'incluent pas les valeurs de seuil. Une icone de
double condition dispose d’'une liste déroulante supplémentaire pour
choisir une condition si/sinon.

L'image ci-dessous montre la liste déroulante et les capteurs connectés a

Studuino. Voir les Paramétres de port de la section 4.5. Le menu principal

pour voir la maniére dont les capteurs seront affichés.

A6 Capteur de lumigre -

AD Boutonl b
Al Bouton2
AZ Bouton3
A3 Bouton4
= A4 Aucun capteur —

-
AL Aucun capteur

AB Capteur de lumiére

AT Capteur de lumiére
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4.5. Le menu principal

B «Fichier»
Utilisez le menu « Fichier » pour sauvegarder et ouvrir des fichiers.
Fichier(F) | Editer(E) Exécuter(R}  Aide(H)

Cuvnir(Q) Ctrl+ O

Sauver(s) Ctrl+5 se“s or
Sauver en tant que(4) Ctrl+A 9 7 —
Options de paramétrage de la calibration ‘D) ‘ ‘ ﬂ ‘

Quitter(X) Ctrl+X

) «Ouvrir»

Ouvre un fichier préalablement sauvegardé.
° «Sauver»
Sauvegarde le programme sur lequel vous travaillez actuellement et écrase la
version antérieure.
[ ) «Sauver en tant que»
Sauvegarde le programme sous un nom donné.
° «Quitter»

Ferme I'environnement de programmation par icones.

B «Editer»
Le menu « Editer » peut étre utilisé pour modifier votre programme.

Fichier(F) | Editer(E) | Exécuter(R)  Aide(H)
Annuler(L) Ctrl+Z

Réinitialisation le menu

Sensor

Meontrer le langage Arduino "D)H u ‘

Calibration du moteur F3

Parametres du port F4

= | ()

® «Annuler»
Annule votre derniére action.
Le logiciel gardera en mémoire les 10 derniéres actions que vous avez réalisées, y
compris les déplacements d’icones, les insertions et suppressions de colonnes et les

changements de paramétres de port.
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® «Réinitialiser le menu»

Supprime toutes les icbnes du champ de programme.

® «Montrer le langage Arduino»

Convertit le programme dans votre champ de programme en langue Arduino. Le
code source que vous exportez en utilisant cette fonctionnalité peut étre compilé et
envoyé a votre Studuino en utilisant I'IDE Arduino.

® «Calibration du moteur»

Utilisez cette fonction pour ajuster les angles de vos servomoteurs et la vitesse de
vos moteurs a courant continu et sauvegardez les paramétres dans un fichier.
L'exécution de cette fonction démarrera le mode test et ouvrira la boite de dialogue de
calibration du moteur.

® «Calibration du servomoteur»

Lorsque la boite de dialogue s'ouvre, tous les angles des servomoteurs connectés
sont réglés a 90 degrés par défaut. La saisie d'une valeur de décalage de -15 a 15
degrés définira I'angle pour le servomoteur correspondant a 90 degrés + la valeur de

décalage.

de décalage a 0.

Calibration du servomoteur

Calibration Cu motetuu h Raméne toutes les valeurs

Réinitialiser :|’

o2 O dea. D9 | —8 deg
D4 05| deg. D10 O dea. ) )
= Intégrez la valeur de décalage
o7 0 deg. D11 = deg. ici.
D8 05 dea. D12 U dea.

Calibration du mateur CC

Toumer

M1 255

‘ M2 255

| ok || A«nuer |

Observez vos servomoteurs et réglez les valeurs jusqu'a ce que vous obteniez

I'angle correct de 90 degrés.
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Cliquez sur OK lorsque vous avez terminé le calibrage de vos servomoteurs. Les
paramétres enregistrés seront utilisés pour les futurs programmes.
® «Calibration du moteur a courant continu»
Une fois la boite de dialogue ouverte, cliquez sur « Tourner » et les deux moteurs
a courant continu commencent a tourner a leur vitesse maximale. Utilisez les curseurs
pour ajuster les moteurs et les faire bouger a la méme vitesse. Cliquez sur «Arréter»
pour arréter les moteurs et activer a nouveau les boutons «OK» et «Annuler». Cliquez

sur «OK». Les parameétres enregistrés seront utilisés pour les futurs programmes.

- 2
Calibration d t " h w Calibration d t . h
alloraton _L] moTeur alipraton _L.I moTeur o

Calbrationdu| Cliquez  ici et les  moteurs Calibration du servomoteur
commenceront a tourner a la vitesse Réinitialiser
D2 [l maximale. . .
Utilisez le curseur pour régler
b= D10 U] dea. .
: la vitesse des moteurs.
(D)= D11 B deg.
0F D12 O dea. D8 | D deg. D12\ O dea.

Calibration du moteur CC

Améter

M1 255 M1 255 U

M2 255 ' M2 235

OK | [ Annuer
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® «Parameétres du port»
L'ouverture des paramétres du port vous permet de voir les piéces connectées a
votre Studuino dans I'environnement de programmation par icdnes. En cliquant sur

cette fonction, vous verrez la boite de dialogue des paramétres de port.

e I @

Capteur/LED/ Alarme

1 - s i
O a1 [l A5  Asme - |
‘ O a2 [ A6 Capteurde lmigre -
O A3 [l A7 Capteur de son - i

=1 |

Comme le montre l'image ci-dessous, cette boite de dialogue affiche tous les

connecteurs et boutons du Studuino. Vérifiez tous ceux auxquels une piéce est

connectée.

Servomoteur Bouton  Moteur a courant continu

Capteur/LED/Alarme
|| 0w gr o a B
O At M A5 A=me - |
‘ O a2 [ A6 Capteur de lumigre -

" Parsmétres du port

O A3 [Cagurdshumize  ~ [ A7  Capteurde son - |
== |

Capteur/LED/avertisseur

Comme décrit dans la section 1.3. A propos de Studuino, le connecteur de moteur
a courant continu M1 et les connecteurs de servomoteur D2 et D4, le connecteur de

moteur a courant continu M2 et les connecteurs de servomoteur D7 et D8, les boutons
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poussoirs A0-A3 et les connecteurs de capteur/LED/avertisseur sonore A1-A3 ne
peuvent pas étre utilisés en méme temps. Dans la mesure ou ces combinaisons ne
peuvent pas étre utilisées simultanément dans la boite de dialogue des paramétres de
port, désélectionnez un cbété pendant que l'autre est activé. Par exemple, lors de
l'utilisation de D2 et D4 pour le servomoteur, les cases a cocher pour D2 et D4 ne

seront disponibles qu'en décochant M1 pour le moteur a courant continu.

<Avertissement>
Pour un accélérométre, qui utilise deux connecteurs, tous les connecteurs

correspondants doivent étre cochés.

Accélérométre A4, A5

Connecteurs utilisés lorsqu’un accélérométre est branché sur le Studuino

Lorsque les cases des connecteurs A4 et A5 sont cochées, I'accélérométre
connecté au Studuino s'affichera dans la liste déroulante. Lorsque vous sélectionnez
I'accéléromeétre (ou une autre piéce qui utilise plusieurs connecteurs a la fois) pour I'un
des connecteurs, les autres connecteurs qu’il utilise se sélectionneront

automatiquement.

" Paramétres du pur‘l

Lorsqu’un accélérométre est sélectionné

Bouton avec A4, A5 est automatiguement
A AD [l A2 sélectionné.
i Al 4 A3

Capteur/LED/Alarme

] A0 |Capteur de lumiére - ] a4

Ca de lumig
[ A1 |Capteur de lumigre < [w] A5 pteLr de lmire
[0 A2 |Capteur de lumiére - [v] A&

Capteur de pression
Capteur de son Bouton
Photorélfecteur IR
vl AD [ AZ
as "
apteur de lumiére [we] [l A1 [l A3

&3 | | b | ED/ Alarme

a L2 AU Capteur de lumiére = Accélérométre -
O At i 45 | Accélérométre -
O Az [l A6  Capteur de lumigre -
A3 [l A7  Capteur de son -

o] [
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B Menu «Exécuter»
Le menu «Exécuter» vous permet de connecter votre carte Studuino pendant que
VOUus créez un programme.
Fichier(F)  Editer(E) | Exécuter(R) | Aide(H)
Transférer

Exécuter F&

Operation

( TS =
- Apergu du capteur  F2

® (Transférer»

Le transfert construit tout programme que vous avez créé et l'envoie a votre

Studuino. Vous pouvez également transférer des programmes en cliquant sur le bouton

O entrele champ de programme et la palette d'icénes.

Données en cours de transfert ﬂ
Assurez-vous que votre Studuino est connecté a votre PC

via un cable USB avant de transférer votre programme. Vous En cours de compilation-

verrez une barre d'état comme celle de droite pendant que E

votre programme sera en train d’étre transféré. Cette barre

d'état disparaitra une fois que le programme aura été transféré. Des messages

apparaitront également s'il y a une erreur de communication entre votre PC et Studuino.

Voir ci-dessous les détails sur ces messages.

w3y Ce message s'affiche si la communication

entre lordinateur et  Studuino est
Le cordon d'alimentation est déconnecté. Le logiciel pourrait se fermer de
fagon inattendue

[Vérification] Assurez-vous que le robot et le PC sont connectés par un cible | nte rrom pu e pend ant un transfert Lle rreur

USB.

qui génére ce message peut provoquer

I'arrét de I'environnement de programmation

par icones sans avertissement préalable. Sauvegardez vos données et redémarrez le

logiciel.

X‘ Ce message s’affiche quand il n’y a pas de

connexion entre votre ordinateur et le

La connexion au robot a échoué,
[Vérification] Assurez-vous que le robot et le PC sont connectés par un cable USB.

Studuino. Si vous visualisez ce message,

vérifiez la connexion entre votre PC et
|

Studuino et réessayez.
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Ce message apparait lorsqu'une autre

ey oo iniots s application interfére avec la communication

[Erreur] Studuino est utilisé dans une autre application.
Fermez tous les programmes susceptibles de

conmiliniquer avec Inité ot réessayez: entre votre ordinateur et Studuino. Fermez

toutes les applications susceptibles de

provoquer cette erreur et réessayez.

® «Exécuter»

«Exécuter» exécute tout programme que vous avez transfére.

® «Tester»

Cliquez sur « Tester » ou le bouton O entrele champ de programme et la palette

d'icobnes pour démarrer le mode test. Vous pouvez utiliser le mode test pour

communiquer avec votre Studuino et vos composants en temps réel. Le mode test peut

étre utilisé pour ajuster les parameétres des icones afin d'affiner le réglage de votre robot.

Le tableau ci-dessous décrit chaque icbne du mode de test.

Mouvement

Moteur en

courant continu

Cliquez sur n’importe quelle icbne de mouvement du champ de programme

pour voir ses paramétres de mouvement.

Cliquez sur n'importe quelle icbne de mouvement dans le champ de

programme pour voir ses parameétres d'angle. Vous pouvez également vérifier

Servomoteur les parameétres d’angles en temps réel en utilisant le champ des propriétés.
% Les modifications apportées aux réglages de vitesse ne seront pas
reconnues en mode test.
LED La modification des paramétres des LED les mettra sous ou hors tension.
Avertisseur L’avertisseur sonore jouera des notes lorsqu'il sera modifié dans le champ des
sonore propriétés.
Cliquez sur n'importe quelle icone de mélodie dans le champ de programme et
Mélodie I'avertisseur sonore jouera la mélodie. Votre robot jouera également des notes

sélectionnées dans le champ des propriétés avec son avertisseur sonore.

Assurez-vous que votre PC et Studuino sont connectés
avant de démarrer le mode test. Vous verrez un message
comme celui de droite lors de l'initialisation du mode test. Ce

message disparaitra une fois que le mode test aura démarré.

Données en cours de transfert @

Connexion 2 la carte en cours

e )

Des messages apparaitront sl y a une erreur de

communication entre le PC et Studuino lors du démarrage du mode de test. Voir
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ci-dessous les détails sur ces messages.

N —

Ce message s’affiche si la communication

Le cordon d’alimentation est déconnecté. Le logiciel pourrait se fermer de

fagon inattendue entre l'ordinateur et le Studuino est

[veérification] Assurez-vous que le robot et le PC sont connectés par un cable
UsB

interrompue lors du lancement du mode test.
L'erreur qui génére ce message peut

provoquer l'arrét de [I'environnement de
programmation par icones sans avertissement préalable.

Sauvegardez vos données en utilisant la boite de dialogue.

" wa Ce message s’affiche quand il n'y a pas de

connexion entre votre ordinateur et le
La connexion au robot a échoué.

[lgn, et Assurezous Qs e oot et PC sont connectée par un cable Studuino. Si vous visualisez ce message,

vérifiez la connexion entre votre PC et

Studuino et réessayez.

M Ce message apparait lorsqu'une autre
(|

application interfere avec la communication

La connexion au robot a échoué.
[Erreur] Studuino est utilisé dans une autre application.

Fermiex tous les/programimies susceptiblies g entre votre ordinateur et Studuino. Fermez

|| communiquer avec |'unité et réessayez.

toutes les applications susceptibles de

I provoquer cette erreur et réessayez.

—= = = =— = —

® «Apergu du capteur»

Ouvrez l'apercu du capteur en cliquant sur le bouton @ dans le champ de
propriétés. L’apercu du capteur communique avec votre Studuino et affiche les valeurs

de n'importe quel capteur connecté a l'unité.
[sersoviewer T NN

CAPTEUR AD
Boutonl

CAPTEUR Al
Bouton2

CAPTEUR A2
Bouton3

CAPTEUR A3
Bouton4

CAPTEUR A4
Capteur de pression

CAPTEUR A5 e <— Affiche les valeurs pour les

Capteur de lumiére

capteurs connectés.

CAPTEUR A6
Capteur de son

CAPTEUR A7
Photorélfecteur IR
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Assurez-vous que votre PC et Studuino sont connectés
avant d’ouvrir la visionneuse de capteurs. Lors du démarrage de
la visionneuse de capteurs, vous verrez une barre d'état similaire

a celle qui apparait lors de linitialisation du mode test. Ce

Données en cours de transfert @

Connexion & la carte en cours

;)

message disparaitra une fois que la visionneuse de capteurs

sera ouverte. Des messages apparaitront s'il y a une erreur de communication entre le PC

et Studuino lors du démarrage de la visionneuse de capteurs. Voir ci-dessous les détails sur

ces messages.

=

Le cordon d’alimentation est déconnecté. Le logiciel pourrait se fermer de
fagon inattendue

[vérification] Assurez-vous que le robot et le PC sont connectés par un cable
UsB

Ce message s’affiche si la communication

entre lordinateur et le Studuino est
interrompue pendant le lancement de la
visionneuse de capteurs. L'erreur qui génere

ce message peut provoquer l'arrét de

I'environnement de programmation par icbnes sans avertissement préalable.

Sauvegardez vos données en utilisant la boite de dialogue.

i

La connexion au robot a &choug.
[Vérification] Assurez-vous gue le robot et le PC sont connectés par un cible
UsB.

ErrorMessageBox :_1

La connexion au robot a échoué.

[Erreur] Studuino est utilisé dans une autre application.
Fermez tous les programmes susceptibles de
communiquer avec |'unité et réessayez.

o]

Ce message s’affiche quand il n'y a pas de
connexion entre votre ordinateur et le
Studuino. Si vous visualisez ce message,
vérifiez la connexion entre votre PC et
Studuino et réessayez.

Ce message apparait lorsqu'une autre
application interfére avec la communication
entre votre ordinateur et Studuino. Fermez
toutes les applications susceptibles de

provoquer cette erreur et réessayez.
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B Menu «Aide»
Le menu «Aide» contient des informations concernant I’environnement de

programmation par icones.

Fichier(F)  Editer(E) Exécuter(R) | Aide(H)
5 hA propos
mleratmn

%%%%%%%%%%% @

o «A propos»

Affiche la version du logiciel que vous utilisez actuellement.

4.6. Menus contextuels

En faisant un clic droit sur une case du champ de programme, vous afficherez un

menu contextuel.

Supprimer

Ajouter une colonne

Supprimer une colonne

®  «Supprimer»

Supprime une icone.

. ens principl | sous-men 1| soue menw | LLLLELEELAEELLIE]

I B0
16000GC

e

Sl vi
@@
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® «Supprimer une colonne»

Supprime une colonne et déplace les autres colonnes a gauche.

Menu principal | Sous-menu 1 | Sous-menu 2
] =

#la]” om0
00O

® «Ajouter une colonne»

) le]
£ -

Insére une colonne vide.

. Menw prncpal [ Sous-men . | Sous-menu 2 [ FRELEEELIRREIN]

18
.

O

5

M 0.0:0:0_-
A0 i
0@

ot
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5. Dépannage

La section suivante couvre les méthodes de dépannage pour ce logiciel. Dans le
cas ou les solutions fournies dans ce manuel ne résoudraient pas votre probléme ou si votre

probléme n'est pas abordé, contactez-nous directement a support@speechi.net.
5.1. Dépannage général

Cette section couvre les méthodes de dépannage communes aux deux

environnements de programmation Studuino.

®  Mon moteur a courant continu ou servomoteur ne fonctionne pas en mode test
Les moteurs nécessitent I'alimentation du boitier de batterie pour fonctionner
correctement. Insérez les piles dans le boitier de batterie et connectez-la a votre unité

Studuino avant de mettre I'appareil sous tension.

B Mon robot se réinitialise de maniére inattendue
Des piles a plat peuvent provoquer la réinitialisation inopinée de votre robot.

Remplacez les piles dans le boitier de la batterie.
B Mes valeurs de capteur se comportent étrangement

Chaque capteur est différent, ce qui peut provoquer des variations de valeurs de

votre capteur.
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5.2. Environnement de programmation par icbnes

B J'obtiens une erreur en utilisant le transfert
B Je ne parviens pas a démarrer le mode test
B Je ne parviens pas a ouvrir la visionneuse de capteurs

Il se peut que votre logiciel se cléture sans avertissement préalable si I'erreur ci-dessous se

produit.

Echec de I'accés au Studuino | Votre Studuino n’a pas pu étre synchronisé avec votre

ordinateur. Sauvegardez votre projet, quittez le logiciel,

réinitialisez votre Studuino et redémarrez le logiciel.

Sauvegardez votre programme, quittez le logiciel et suivez les étapes ci-dessous pour
réinitialiser votre Studuino.

1. Eteignez l'interrupteur d'alimentation sur le boitier de la | (

batterie et débranchez le cable USB de votre Studuino.

2. Attendez trois secondes.

3. Rebranchez votre cable USB et allumez l'interrupteur

d'alimentation de la batterie.

4. Appuyez sur le bouton de réinitialisation (Reset) sur |

votre Studuino. La réinitialisation provoquera I'allumage d’'une LED verte sur votre carte
Studuino. (voir image)

Essayez de commencer le mode test apres avoir terminé les étapes ci-dessus.

Visualiser le message ci-dessous peut signifier que vos fichiers systéme de

I'environnement de programmation Studuino ont été corrompus.

Fichier systéme corrompu | Veuillez réinstaller I'environnement de programmation

Studuino

L'erreur qui génere ce message peut provoquer l'arrét de I'environnement de
programmation par icdnes sans avertissement préalable. Sauvegardez vos données,
désinstallez le logiciel en utilisant les étapes de la section 2.3. Désinstaller le logiciel, et

réinstallez I'environnement de programmation.
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Echec de I'accés au Studuino Erreur du port COM

Ce message s’affiche quand la connexion ne peut pas se faire entre votre ordinateur et

votre Studuino. Vous devez redémarrer votre ordinateur.
Consultez les parties dédiées a Transférer, Mode test, et Apercu des capteurs dans la

section 4.5. Menu principal pour obtenir plus d’informations sur la résolution du probléme

ci-dessus.
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