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INFORMATIQUE ET PROGRAMMATION
 AnalyseConception
 Objet Technique
 Dossier découverte deMini Robot
 Schéma fonctionnel
 Capteurs :MiniRobot est prévu pour accueillir quatre types de capteurs :
 Module micro rupteurs pour détecter un obstacle. Module infra rouge de détection d’un marquage au sol. Module à ultrasons pour déterminer la distance par rapport à un obstacle. Télécommande pour envoyer des ordres à distance.

Page 2
                        

INFORMATIQUE ET PROGRAMMATION
 AnalyseConception
 Il est possible de programmer sa vitesse de déplacement.
 Déplacements : MiniRobot peut se déplacer dans toutes les directions :
 Objet Technique
 Dossier découverte deMini Robot
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INFORMATIQUE ET PROGRAMMATION
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 Dossier découverte deMini Robot
 Le cœur du module de pilotage est constitué par un microcontrôleur principal qui gère l’acquisition desinformations provenant de différents types de capteurs et contient le programme chargé par l’utilisateur.Un microcontrôleur secondaire associé à un circuit de puissance gère la vitesse et le sens de rotation desdeux moteurs.
 Utilisation des Entrées / Sorties du module de pilotageLe module possède 5 entrées et 3 sorties.
 Principe de fonctionnement du module de pilotage :
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 Dossier découverte deMini Robot
 Module infra rouge de détection d’un marquage au sol
 La carte électronique est en quelque sortele cerveau du robot (partie commande). Ellepossède des sorties qui lui permettentd'envoyer des ordres aux actionneurset des entrées qui lui permettent derecevoir des informations des capteurs.
 La diode (DEL) émet de la lumière I.R. quiest plus ou moins réfléchie selon lacouleur du sol. Le phototransistorcapte cette lumière réfléchie et envoieun 0 ou un 1 à l'entrée qui lui est attribuéeselon le tableau suivant :
 Lecture du tableau :• Si le phototransistor du centre est au dessus d'une ligne noire, il enverra un 1 sur l'entrée 2.• Si le phototransistor de droite est au dessus d'une ligne blanche, il enverra un 0 sur l'entrée 1.
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INFORMATIQUE ET PROGRAMMATION
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 Dossier découverte deMini Robot
 Module à ultrasons pour déterminer la distance par rapport à un obstacle
 Module micro rupteurs pour détecter un obstacle
 Le module ultrason est constitué deux pièces principales :Un émetteur ultrason et un récepteur.
 L'émetteur, envoie un signal ultrason. Lorsqu'il rencontre unobstacle, ce signal est réfléchi et capté par le récepteur.
 Connaissant la vitesse moyenne de propagation du son dansl'air (environ 360m/s) (soit1 296 Km/h!) le module ultrasondéduit du temps qui s'écoule entre l'émission et la réceptiondu signal la distance de l'obstacle.
 Principe de fonctionnement du module Micro Rupteur :Le module micro rupteurs est constitué par deuxcontacteurs indépendants (boutons poussoirs fugitifs)actionnés chacun par un levier. Le contact est fermélorsque le levier est actionné à la rencontre d’un obstacle.La sensibilité de chaque micro rupteur dépend de lalongueur du levier et du point d’impact avec l’obstacle.
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 Dossier découverte deMini Robot
 La programmation:MiniRobot est un petit système automatisé dont la simplicité de fonctionnement permet une approcheludique de l’automatisme.
 La programmation du module de pilotage permet de diriger MiniRobot dans des environnements variés. Ilest possible de créer des programmes simples pour faire évoluer MiniRobot selon un parcours pré établi,ou plus élaborés grâce à ses différents capteurs qui fourniront des informations sur l’environnement danslequel il évolue.
 On peut à titre d’exemple créer les programmes suivants :-Changement de direction au contact d’un obstacle.-Suivre d’une ligne.-Evoluer sur une piste délimitée par des lignes.-Eviter un obstacle détecté à distance.-Se diriger vers obstacle détecté à distance.-Faire une course de vitesse sur une piste.-Faire un concours de plots à abattre.-. . .
 La programmation du module de pilotage de MiniRobot est faite à l’aide de logiciels (PROGRAMMINGEDITOR ou LOGICATOR) qui permettent de créer des diagrammes à l’aide de blocs manipulables à l’écran.
 Chargement des programmes :Les programmes sont transférés en quelques secondes dans le module de pilotage en connectantl’ordinateur à MiniRobot à l’aide d’un câble approprié. Le module reçoit le programme dans sa mémoire etest reprogrammable à volonté.
 ORGANIGRAMME DES FONCTIONS LOGIQUES ET et OU
 FONCTION
 FONCTIONLOGIQUE «ET»
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 Dossier découverte deMini Robot
 Fonction logiqueLes opérateurs logiques fournissent un résultat en sortie qui dépend uniquement des différentes entrées.Les entrées et les sorties n’ont que deux états :
 ➢ détecté, allumé, fermé, marche➢ non détecté, éteint, ouvert, arrêt
 Chaque élément est donc représenté par une variablebinaire dont la valeur ne pourra êtreque « 0 » (non détecté) ou « 1 » (détecté).
 Les 4 opérateurs logiques de base
 FONCTION « OUI » : Sortie = entrée N°1 FONCTION « NON » : Sortie = entrée N°1
 FONCTION «ET» : Sortie = en 1 ET en 2 FONCTION « OU » : Sortie = en 1 OU en 2
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 Dossier découverte deMini Robot
 Qu’est ce qu’un programme? Un programme est constitué d’une série d’instructions qui sont interprétées et exécutées les unes
 après les autres par le microcontrôleur. Pour fonctionner, le programme doit être écrit dans un langagecompris par le microcontrôleur. Ce langage obéit à des règles strictes de syntaxe propres aumicrocontrôleur.
 L’exécution du programme est cadencée par une horloge interne au microcontrôleur. On peut retenircomme ordre de grandeur que le microcontrôleur utilisé peut exécuter un million d’instructions de basepar seconde.
 Le langage de base du microcontrôleur est composé d’instructions rudimentaires (langage machine ouassembleur). Afin de rendre la programmation plus conviviale, l’environnement «PICAXE Logicator»permet de définir un diagramme de programmation. Ce diagramme est dans un premier temps convertien un langage évolué (basic), puis dans un deuxième temps en langage machine qui est chargé dans lemicrocontrôleur.
 Environnement de programmation «PICAXE Logicator»
 Le logiciel «PICAXE Logicator» permet d’écrire le programme qui va piloter le module MiniRobot.-Le mode Diagramme permet de créer des programmes à l’aide de blocs-Le contenu d’un diagramme est converti en programme basic.-Le programme en basic est transféré dans le module pour être exécuté dès la mise sous tension deMiniRobot.
 Liste des symboles utilisés pour les capteurs:Symbole Description
 Aucun capteur
 Module capteurs microrupteurs (détection de contact avec unobstacle).
 Module capteurs infrarouges (détection de marquage au sol).
 Module capteur à ultrasons (détection d’obstacle à distance).
 Combinaison de plusieurs capteurs
 +
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 Dossier découverte deMini Robot
 Mise en route du logiciel :1-Branche le câble de programmation dans un des ports USB de l'ordinateur.
 2-Clique deux fois sur l'icône pour lancer le logiciel Logicator3-L'écran suivant apparaît :
 Ce logiciel permet de programmer les robots fournis en utilisant des organigrammes.
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 Les barres d’outilsRegroupent les fonctionnalités principales de Logicator accessibles par des touches de raccourcis. Voici ledétail de tous les boutons de la barre d’outils.
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 Les tracés de liaison
 Transfert d’un programmeAvant le premier transfert, il est nécessaire d'indiquer au programme le type de micro-contrôleur que
 possède ton robot. Pour cela, clique sur le bouton.
 Une fois le programme élaboré et les vérifications effectuées (dialogue, connexion du câble deprogrammation AXE027, etc.), vous pouvez transférer le programme dans le microcontrôleur PICAXE.
 A partir de la barre des menus, cliquer sur PIC > Programmer le PIC ou sur l’icône de raccourci. Sitout est OK, la programmation s’effectue.
 Pour réaliser des tracés de liaison, cliquer sur l’icône
 Sélectionner une cellule par un clic, appuyer sur la touche Ctrl puis sur lesflèches directionnelles. Les liaisons s’effectuent très facilement.
 Vous pouvez également faire un clic droit sur la commande etcliquer sur Départ d’une liaison.
 Pour supprimer un tracé sans supprimer l’instruction, sélectionner lacellule puis cliquer sur Ctrl + Suppr.
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 Dossier découverte deMini Robot
 Les instructions générales:A partir de la barre des commandes, cliquer sur Général.
 Ce groupe donne accès aux instructions les plus courantes.
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 Dossier découverte deMini Robot
 Les instructions générales:A partir de la barre des commandes, cliquer sur Général.
 Dans cet exemple, l’instruction Sorties permetsimultanément d’activer la sortie 0 et de désactiver lessorties 1 et 2.
 Fonction: Permet d’activer ou de désactiver simultanément plusieurs sorties d’unmicrocontrôleur PICAXE. Cette instruction remplace avantageusement unesuccession de Activer et de Désactiver.
 Fonction : L’instruction Moteurs permet d’agir simultanément sur plusieurs sortiesdu microcontrôleur PICAXE en vue de piloter deux moteurs à courantcontinu destinés à animer un robot. Le nombre de moteurs commandés dépend dumicrocontrôleur PICAXE utilisé.
 Cette instruction dispose de 2 onglets : Général Et Microrobot. L’onglet Général donne accès à lasélection des moteurs utilisés.
 Les boutons Avancer, Reculer, A gauche etA droite commandent 2 moteurs simultanément.Les boutons Virer AvG, Virer AvD, Virer ArG, Virer ArD commandent 1 seul moteur à la fois.Vitesse permet d’agir sur la vitesse de rotation du moteur. En fonction du microcontrôleur PICAXEsélectionné, vous avez accès ou non à cette option.
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 Les instructions décision:
 module MicrorupteursInstruction Configuration de l’instruction Signification
 Tester l’état du microrupteurgauche
 (celui-ci étant connecté surl’entrée n°1 du module depilotage).
 module de détection de marquage au solInstruction Configuration de l’instruction Signification
 Tester l’état du capteur infrarougeCentre de détection de marquageau sol (EN =1 signifie «zonesombre détectée par le capteur
 Fonction: Permet de positionner un temps d’attente exprimé en secondes.
 Sélection ou saisie du tempsd’attente (de 0,001 à 65 secondes).Le temps peut également être définipar une variable.
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 L’instruction Entrée/Sortie:
 module à ultrasonsInstruction Programmation de l’instruction Signification
 Demande d’acquisition dedistance.
 Résultat de la mesureplacé dans la variable
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 Exercice 1:
 But du programme :se déplacer en avant pendant cinq secondes puis s’arrêter.
 Notion de programmation abordée: utilisation descommandes marche avant (forward) et arrêt (halt),utilisation d’un temps d’attente.
 Synoptique:
 Commentaire :Dès la mise sous tension, le programme commence à être exécuté à partir de l’instruction«Début»; l’instruction « Avancer » déclenche le déplacement en marche avant et reste active pendant unedurée de (5 s).L’instruction « Arrêt» est alors exécutée et provoque l’arrêt de MiniRobot.
 Exercice 2:
 But du programme : avancer pendant 4 secondes, tourner à gauche, avancer de nouveau. .
 Notion de programmation abordée : utilisation des commandes marche avant (Avancer) et gauche(Tourner à gauche), utilisation d’un temps d’attente, reboucler un programme de manière perpétuelle.
 Synoptique:
 Commentaire :Dès la mise sous tension la commande «Avancer» est activée et MiniRobot avance.
 DEBUT 5 secondes
 DEBUT
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