Piloter un robot

Probleme :

Le robot doit :
Indéfiniment
Avancer pendant 1 seconde

Reculer pendant 1 seconde

1 seconde
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Programme

Avancer pendant 1 seconde

Reculer pendant 1 seconde

attendre pendant E[I0I) ms
—
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Microcontroleur
Picaxe 20M2

2. Sélectionner le type de microcontrdleur :
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3. Utiliser les biblotheques
de blocs d'instructions pour
saisir le programme




Piloter un robot

fdl H e *'- I- = | 4. DépOSGZ les blocs Blockly for PICAXE 6.0.9.3
Principal Simuler P
t o H i 3t Grille Ay \
Mouveau [l:;/__:i’l ’ Enregistrer y Copier (li—tIJT;Ir Imﬁer ’ PDi ariére @ Son Verifier | Exécuter
Blockly ‘ Dlj Couper 100% E% Conversion ‘
Fichier Fresse-papiers Impression rapide Blockly Syrtaxe | Téléchar...
Configuration ~ 2 | sfalametclecommandeexml | o No ckly Taml X |
E Configuration ~ I Sorties AXED20
Tmr:ﬁxﬁwz | I Entrées AXED23
........ Afficher plus de types de PICAXE I Délais AXET20
-------- ¥ér:|“|erdlzmm;ie dv.j :;gi:::E connecté I T AXE120+vitesse
- Port de in;municr:::n I Variables < BOT120 Microbot
-------- COM3 Lien serie sur Elue‘toutl'j /1y répéter indéfiniment BOT120 Microbot+vitesse
-------- Actualizer les ports COM I Mﬂthij CHID35
|| PrcSdures K1 it
. Smuation P I Taches KMRO1 Minirobot+vitesse
-------- | PICAXE-20Mm2 x| I Moteurs servo moteur
[ Configuration | (@8 Compilateur I Liaison série Loupiot
: I Avancé Loupiot+vitesse
Simulation v & BOT 120 Microbot -
dv- U ovp
CORXD  TXDO
Oc7 . B.0O
Ocs = B1[D
Ecs & B2
Oc4 g B.3@
Oc3: 7 B4P
Ocz B.5E
Ec B.&O
Oco B.7O
| = Numérique [ 1} Analogique




Piloter un robot

B He |~ Blockly for PICAXE 6.0.3 3
Fichier Frincipal Simier PICAXE

€o. W. o0 @Rimmis ¥ N

Mouveau Quyyrir Enregistrer Coller Imprimer PDF | Vérifier  Exécuter
Blockly = 24 Couper i S Zoom 100% % Conversion |
Fichier | Presse papiers Impression rapide . Bloc
Configuration B LP_N1_A1xmi LP_N1_Bxml LP_N1 . 1
_ - “_H"' LB N 5 Realisez le programme
=] Configuration Sorties
T}pa!:‘-tFI:AIE
b [ PIcAXE-20M2 =] Entrées
.- Mfficher phis de types de PICAXE Delais début
L. igrifier le type de PICAXE connecié < oéter indéfiniment
. ol i Boucles re_pe grl nimen
' Fmdﬂw_ Variables faire | =
[r:uua AXEO27 PICAXE USB = Mathe
- Actualiser les ports COM )
5 - Calimsnelioider Procédures
1 15&#.:“1” des pénphéngues
.. Simualion Taches
[PICAXE-20M2 ] v Moteurs
[\ Corfiguration | I Compilatewr Liaison serie
Avance

Simulation R

- Owp |

attendre pendant E[I)) ms
—




Piloter un robot

6. Brancher le robot a I'ordinateur
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8. Allumer le robot

9. Lancer le téléversement
du programme
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11. Débrancher le cable

P

12. Le robot exécute les actions G | 5. "
dictées par le programme ‘ @J Lo g
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