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MicroRobot Technologie
Initiation a la programmation

programmation du Picaxe (CT) vous allez travailler avec le micro robot.
, plusieurs capteurs.

Pour découvrir lg
Il posséde 2 servomoteurs
Capteur a ultrasons

(détection d'obstacle a
distance)

3 Capteurs infrarouges
(détection de marquage au

sol)

Capteur microrupteurs
(détection de contact avec

un obstacle)

Attention : microrupteurs et infrarouge ne peuvent pas fonctionner en méme temps

1/ Lancer le logiciel Picaxe Editoré - Raccourcis matiéres/technologie/PicaxeEditor6

* Silelogiciel est en anglais , cliquer sur le menu « File » puis Options/Language et choisir le frangans
ansignes flashprog.odt - LibreOffice Writer /
ion Affichage Insetion Format Tobleau Qutlls Fenére Aide— P -
‘HEEE5EE S . BE e o @l Pleaad s

ar défaut -
P He =17
Principal Simuler PICAXE

j 2 i PICAXE Editor Options

& e

Ix

Noweau Nouve|
Organigramme  Block L2
Fichier

Nouveau

L'espace de travail

SE- S (@ = Largue
& Corfiguration Séiectionner une langue:

Puce PICAXE Couleurs / polices
Recharger |2 langue maintenart

i | PicaxE Mz 7
. Aficher plus de typss de PICAX | Ficier
. Vi le type de PICAYE conrl . Astuce -1l 5= peut que vous ayez également besoin de changer le dossier des commandes du disgramme
ER g 7 .r: .
T gt s | L Vérifier aussi que
¥ COM2 Port ds at
o ot | « flowchart » ou
« organigramme »

- Port de communication
t... Actualiser les ports COM
est en francais

& Autre

=

French-Frdfigais

[ Cerfiguration | BN Compilateur
Port de communication

| simulation
=

| ga-maaaa | Ouwiems

it Guide de traduction: Frorch Frangeis
Jacques Dorval
André Bemot fuwww adfr)
Christophe Mahier fwww a4fr)

Les fichiers de langue sont stockés dans C:\ProgramData'\Revolution Education\PICAXE Editor\Settings\Languag

‘\‘ L'espace de travail
+  Dans le panneau de configuration sur la gauche de I'écran, o
choisir dans la liste « puce Picaxe » le « PICAXE 18» — Sorm S @
(si non disponible, cliquer sur « afficher + de types de Picaxe » zl;'?"‘fig'-"atif’”
- Puce PICAXE

et ajouter le 18M, le 18 et le 18M2en le cochant dans la- hsTe)
+  Choisir le port de communication COM2

. L MNAfficher plus de types de PICAXE
Ny . ) : - Werfiez le type de PICAXE conne
Remarque : il se peut que vous ayez aussi un Picaxe 18M2 ou 18M.. | . Table dientrées / sorties
- PO communication
------- J COMZ Port de communication v
-------- Actualiser les ports COM

Vous le saurez en le branchant.
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Pour tous les exercices, vous devez compléter les fiches réponses 1 et 2

2/ Ouvrir depuis Editor 6, le fichier Avancer.plf, pour cela :
- Fichier/Ouvrir
- ma classe/documents en consultation/techno/robot/avancer.plf

e Vérifier si le robot possede des piles.
e Installer le cable entre I'unité centrale et

Début le robot.
e Transférer le programme .
Moteur EEauice
Telechar..
.l, perdari 3=
Attendre 2 « Eteindre le robot, retirer le céble.
ATTENTION BUG POSSIBLE :
Moteur

Si le robot recule au lieu d'avancer,
modifier le « forward » en « backward »
(en cliqguant sur la premiere case « Moteur »
et en changeant pour les 2 moteurs C et D) ce
bug ne se retrouve pas dans blookly....

Il se peut aussi que « left » et « right »
soient inversés...

Travail a faire :

-Tester le programme en mettant le robot sous tension. Chronométrer et
mesurer la distance parcourue. Complétez le tableau sur la fiche réponse.

-Modifier la valeur « Attendre » en cliquant sur le symbole et placer la valeur 4
au lieu de 2. Complétez le tableau sur la fiche réponse.

Transférer a nouveau le programme au robot, chronométrer et mesurer la

distance parcourue. Répéter I'exercice avec la valeur 6. Complétez le tableau sur
la fiche réponse.

: a | avancer - |
- Essayez de faire le méme programme avec Blookly, ]

D - -1 avancer ]

it @) | ms ‘

compléter la fiche.

| arréter - |

|
T30 - ameter -
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Exercice 2
1/ Faire avancer le robot sur environ 10/20cm, puis le faire tourner a gauche avec un angle
d'environ 90° puis le faire s'arréter. Tester et enregistrer. Compléter la fiche de réponse.

f Mateur ] A) Quelle est la « case » qui détermine la distance
I parcourue lorsque le robot avance ?
PENDANT 2 5
B) Quelle est la « case » qui détermine I'angle du
‘ Attendre 2 ] virage ?
o TOURNER C) Qu'as tu fait pour que le robot tourne a gauche ?
f Maoteur ] D) Que faut-il faire dans la derniére case
« Moteur »
& PENDANT 0.55
E) Que signifie la case FIN ?
Attendre 0,5

2/ Essayer de faire le méme programme sur blookly ! Tester et enregistrer. Le Recopier sur

la fiche.

EXERCICE 3 :

1/Reprendre |'exercice 2 et le modifier pour que le robot fasse une trajectoire en carré.
Aide : Utiliser les variables pour que le programme se répete 4 fois (4 cotés de Ia flgur'e)
Recopier |'organigramme une fois qu'il fonctionne correctement. e

Variables &«
Les 3 blocs : L
<5 Lomparer
¥ ‘ 5 o
Mettre la variableAao, P>
varA=0 cela revient a mettre le 'E:J nerémenter
| compteur ao. - } ) s E::I Décrémenter
B - / ©o Répéter Boucls
X - - / > Boucle Jusqu's
Inc vard ’ o = Boucle tant que
Incrémenter la variable : : o~ Fin de Boucle
on ajoute 1 a A. to Aléstoire
VarA= A+l On regarde si la varidble ' £ Sortie
A a atteint le chiffre 4. Si oui les moteurs £7 Entrées 3 lire
s'arrétent, sinon le programme refait la boucle. | o Temps
Lire EEPROM
£

2/Méme programme mais cette fois sur blookly ! th Ecrire
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Exercice 4 : ouvrir le fichier infrastop.cad

Debut

Decision

Comme précédemment charger le
programme dans le robot, tester le
programme sur une surface blanche

possédant une ligne noire.
A) Que fait le robot ?

B) Expliquer l'instruction « C6=1 » dans le

bloc « décision ».

C) Quelle est la condition pour que le robot

s’arréte ?

C2

fin-programme.

b
EN £ acticis 7
é;@ Oui

Reculer

-

=
o
-

il

Beculer is
attendre 1

1]

-

Avancer Tourner a
oite

o
&

Reculer

Reculeris

attendre 1

Tourner a
gauche

W

it ir=-0. 5=

attendre 0,5

I

Emetteur/capteur C6




