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1. Environnement de
programmation basé sur des
blocs
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Motion Control

Sensing Operators r Start program

Variables

Set servomotor 03 |to (ENIERD de
# DC motor M1 |power
# DC motor M1 |on at cw

&% DC motor M1 |off Brake

I':— Buzzer | on frequency (I

Enregistrer le document et changer Différents onglets pour télécharger
de langue. des documents, transférer des
programmes, etc.

Exécuter le programme. Arréter le
programme.

Sections contenant différents blocs Les blocs avec lesquels le robot

Espace de programmation ou sont Bloc principal qui exécutera les
de programmation. ArTeC est programmé.

placés différents blocs. blocs qui y sont connectés.
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Assembling the Motor
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2. DC
moteur

& Make sure the cables
are inserted correctly!

Slip the O-ring onto the grooves of the wheel.
\ J
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2.a) de réglage BOWeffde I

> motor M power il - motor ¥ power m

- motor I on at Cw . motor on at cw.

- motor power m : . motor power m

> motor on at cw. motor on at o,

: motor M . .r"f - motor © off Brake

> motor : > motor off Brake

Le robot avancera a la puissance maximale Le robot avancera a la moitié de la
pendant une seconde. puissance maximale pendant une seconde.



> motor

> motor

> motor

C motor

M1
M2
M1
M2

M1
M2

Le robot avancera a

owrer
i ‘ll’

on at CWf,

owrer
i ‘ll’

on at CW,

off Brake

off Brake

puissance maximale pendant une

seconde.

Start program

# DC motor

¥ DC motor

# DC motor

#% DC motor
FJalt o SBCS

J’P DC motor

{P DC motor

M1
M2
M1
M2

M1
M2

Le robot reculera a

puissance maximale pendant une

seconde.

ower
P ‘l!’

on at CCW,

ower
i ‘l!’

on at CCAf,

off Brake

off Brake

2 abacusan obn

de reglage diffectiOQ

Start program

# pc motor M ]
? DC motor [V 2
# pc motor V] ]
# DC motor M2
F!alt o secs
#% ot motor M1

.ﬁ"ﬁ DC motor M2

SsTUDI1O WE TEACH ROBOTICS

ower
pover (30)

on at CCVY,

ower
vover CT)

on at CCAf,

off Brake

off Brake

Le robot reculera a la moitié de sa
puissance maximale pendant une

seconde.
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Tourne vers la
direction de M1

Start progran

? pc motor M1
# D€ motor V] 2
% pr motor [V ]
Z pc motor M2

FJalt o S8CsS

ﬁ"’ﬁ DC motor M 1

ﬁ**ﬁ DC motor Mz

fermeée tJffQ)

Start program

ower
P ()

ower
i ‘l!'

on at CWW,

.ﬁ"ﬁ DL motor
}" DL motor
P DL motor
e # DC motor
FJ;t o S5BC5

}" DC motor

on at CW,

off Brake

off Brake

P DC motor

M1
M2
M1
M2

M1
M2

Le robot effectuera un virage serré d'un coté

ower

i ‘l!’
owWer

i _I_

on at CW,

on at CWf,

off Brake

off Brake

) abacusan
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Tourne vers la
direction de M2
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Tourne vers la
direction de M1

Start program

# DC motor

# DC motor

¥ DC motor

#% DC motor
FJalt o SEeCs

J’P DC motor

% DC motor

LT

2.d

M1
M2
M1
M2

M1
M2

ower
-
ower

on at W,

on at W,

off Brake

off Brake

LStart program

n"{'ﬁ DC motor
.J"P DC motor
ﬁ DL motor

# DC motor

L]

Fmit o SBeCs

s{-'? DC motor

.ﬁﬁ'ﬁ DC motor

M1
M2
M1
M2

M1
M2

Le robot effectuera un virage ouvert d'un coté

OBeQ tJFOQ

ower

i ‘l!’
ower

G 50,

on at CW,

on at CWf,

off Brake
off Brake

) abacusan
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Tourne vers la
direction de M2
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Start program
- 2% DC motor M 1 power m
h DC motor M 1 power m U
- ; ‘ DC motor M 2 powvrer m
# pC motor V]2 | power m JL)
Tourne dans la i o mator [T o - 0 #% pcmotor M1 |onat COW, Tourne dans la
direction de M1 4% pC motor M2 |on at CW, direction de M2

D¢ motor Mz on at CCW,
Fh':llt o SeCs
wrait o SBecs

J'P DC motor Ml off Bra kE

gaﬂ'*? DC motor M 1 off Bra ke

:’ D¢ motor Mz off Bra ke
? DC motor Mz off Bra kE

Le robot tournera sur lui-méme d'un coté.
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s 2_-'-') Mouveme
nts RaQdOm B

k random Y to "

Directdon =

Le robot se déplacera d'un coté
DL motor M 1 powear @ , p , ’
: de l'autre ou se déplacera

DC motor M 2 power @

avancer de maniéere aléatoire
DC motor M 1 on at CW.

DC motor M1 power m
DC motor M on at ow.
DC motor @ power

DC motor @ on at

DC motor M 2 on at W,

ck random 6 to G 5805

DC motor M off Brak

DC motor N off Brake

DC motor M 1 power m
DC motor M 2 power m

bt motor M1 |on at CW. Le robot avancera, tournera d'un coté, |

. 1 7 . DC motor

o6 moter M2 |on ot CCW. puis de 'autre pendant des durées e =

—_———————— A H . > motor M2 povrer -
pick random @to GI' SE8C5 aleatOIres .

DirecdHon =
DC motor M1 power
M1 on at

DC motor on at

it SeCs

DC motor M 1 power 6

DC motor M 2 power m

DC motor M 1 on at W,

DC motor

DC motor

DL motor M2 on at CCW, DC motor M power

pick random 6 to G
DC motor M 1 off Bra ke
DC motor M 2 off Bra ke

DC motor on at <
DC motor M2 Powrer

DC motor on at

t SeCs

DC motor

DC motor
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3. Servomoteur

Servomotor Rotation
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The default angle of a Servomotor is 90° and can rotate left and right from 0-180°.
The rotational direction is printed on your Servomotor in the location shown below.

180°

» o

: 8

-

&

-i
mw

-
.

Do

Default Position

cOO
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3.a) Construction et test du servomoteur

Orientation

The photo to the right shows the
servomotor facing you. There are two .
shafts, the one with the wider space is

the drive shaft and the one with the

Wider Marrower
(drive shaft) (movable shaft)

narrower space is the movable shaft.

* When turning the drive shaft by hand,
do so very slowly and gently.
Excessive pressure when turning may
cause damage to the servomotor.

Set servomotor 0% | to degrees

Mind setting the port number used
on the main board!

File Edit Run_Help

Lindelate
Start Single Steppng
Set Singie Stepping...

Expart Arduing La-ngmgr ;
Mats g

Fort Sattings..

Pin Assignment Board

Test

Connectez le robot a I'ordinateur a I'aide du cable USB ! Allumez le
robot !

Cliguez sur « Test On » dans le menu « Run ».

Modifiez progressivement |'angle dans le bloc du servomoteur et
observez les mouvements du bras du servomoteur.

Lorsque vous avez atteint I'angle approprié pour la fonction de

votre robot, notez-le et utilisez-le pour programmer le robot par la
suite !

Q Studuine BLOCK Pregramming Environment

r

5 [H File Edit Run Help

Motion Control
Sensing Operators

Wariables

Set servomotor 9 tnm
# bt motor M1 |power (E)

2% Dt motor M1 |on at Cw,

%% pc motor M1 |off Brake
£ buzzer  |on frequency (Jiky
Buzzer  |off
Lep | m

cO0
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3.b) PffogffammiQg WaviQQg mOvemeQt

e .

Start program

waituntill Touch Sensor 2D |walue = @

Start program

repeat 1|:| r;:reat

. 1575 Set servomotor [J9 | to S Nl dearees
Set servomotor [J9 |to i) dearees

__ ._'t

Fmit SeCs F’al St
I Set servomotor [J9 |to I B degrees e o WS s
__ n 't

Fmit SeCs F’al fie

R, = - =
e

. | Set servomotor )2 |to m degrees
Set servomotor )2 |[to m degrees

Le bras mobile du servomoteur pivote
a 35°, puis a 145° apres 0,3 seconde. |l
répete ce mouvement 10 fois.

Le robot commencera le mouvement
de balancement lorsque vous
appuierez sur un capteur tactile.
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3.c) Steppig SeffvO mOtOff

Start program

set Sfepn 'to @

forever
" Touch Sensor A0
change step ;I:w 6

Set servomotor [19

value

to

=@ and .gtep -=:Z

Step degrees

Touch Sensor &1 |walue = @ and Etep = a

change = ' i by 6

Set servomotor [19

to

ste P degrees

Le robot commencera le mouvement
d'agitation des qu'il appuiera sur un
capteur tactile

STUDI1O

cO0
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3.d) SyQchffO0QOJS mOvemeQt Of 2 Off mOffe SeffvO
mOtOffS

WETEACHROBOTICS

e

( Start program
repeat a

Ser h - d: & . , .
s e s Deux servomoteurs se déplacent simultanément. Par exemple,
i€ set servomotor D9 |to degrees deux mains, une téte et un bras, deux jambes pour un robot

e

1 Set servomotor 010 |to m degrees marcheur.

FJ;t o Secs
A LU I LI LT utilisé pour régler la vitesse du servomoteur. La vitesse peut étre
1% set servomotor D9 | to (JERYFRRS dearees réglée dans une plage comprise entre 1 et 20.

‘i'-ﬁ':'_ Set servomotor )10 |to = g deqrees

Le bloc de synchronisation du servomoteur peut également étre

Fmit 0 SBeCcs
B =
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4. Boutons, capteurs
tactiles et
accéléerometre




Bl s RIDE 2 abacusan obn

* BE W Lluancas ve resmn Covares ] 4
B STUDIO WETEACHROBOTICS

4.a) Tester le capteur tactile et le bouton

Q Studuino BLOCK Programming Environment

> [ File Edit Run Help

Motion Control -H-Lg’fer
Sensing Operators pe—— Test ON
Pin Assignment Board - ' ——
Variables II S0 [Tt Sensor Board Sensor Board
N [AD] Touch sensor [A0] Touch sensor
/D9 D10 . " set servomotor D9 | to (R S [A1] Button
Ed [42] Button [A2] Button
£l . - utton
= Pour activer le mode test, cliquez sur (1] 3 ] B
7 . . 7 (1] connec Ed [} connecte
v Exécuter, puis sur Test activé. NE :::]]:: : d-i' el by
, oL Cconnecte (1] connec Ed
DEBRANCHEZ PAS le robot avant la L& SRR e
VL Dy R AR U LAY Wil fin du mode test [A6] Not ‘:D““E‘:tEdm [AG6] Mot connected
ports AO-A3, les capteurs ' [47] Not connected (VY [A7] Not connected [N
tactiles peuvent étre connectes Le panneau du mode test apparaitra : :
aux ports AO-AS5. 3 droite, indiquant la valeur actuelle Les b(?_utons et les _capteurs tactiles aff'l_chent 1
de chacun des capteurs associés 3 Ia lorsqu'ils sont relachés et 0O lorsqu'ils sont
enfoncés.

carte dans la configuration actuelle.

Pin Assignment Board

ML A0
D9+ D10 D11 AL
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4.b) Activation et désactivation des moteurs a courant

continu

a la BffeSS de differents TOJch SeQSOffS
ou boutons

st F 9 Start program

I—H\ﬂt until Touch Sensor A4 | value = G F}ait N 1. ich Sensor A0 |walue = @

&7 DC motor M1 |power ## Dt motor [¥]1 | power @

ﬂr" DC motor M1 |on at ow. : | Pover @
- on at W,
&* DC motor MZ |power

on at W,
¥ DC motor M2 |on at cow. e

-1 B e . i
wait until Touch Sensor 21 |value = @

[wait ) secs

;;’4" DC motor W off Brake

off Brake

off Brake
ﬁ"ﬁ DC motor MZ |off Brake

Les moteurs seront activés lorsque le bouton Les moteurs seront activés lorsque le bouton du
du capteur tactile sera enfoncé, puis capteur tactile A0 sera enfoncé, puis lorsqu'il
s'arréteront aprés 3 secondes. sera enfoncé sur le capteur tactile Al, ils

s'arréteront.



S=.RIDE 2 abacusan obn

SsTUDI1O WE TEACH ROBOTICS

4.c) Activation et arrét des moteurs a courant continu a
I'aide du méme capteur tactile ou bouton

-

[ —

Start progr.

Start prn:-am

F‘-ﬂtmﬂ Button Al |walue :@

" Touch Sensor A0 |value = m

DC motor M1 | power
DC motor M1 | power

¥ DC motor M1 |on at cw.
DC motor M on at oW,

. : M2
Dt motor [HEEE powar DC motor power

* DC motor M2 | on at cw.

st s

—

# DC motor M2 |on at ow.

|Iﬂﬂt until Button Al | value = a 3
off Brake

% DC motor M1 |off Brake
off Brake us

ﬁ?{?‘ DC motor M2 |off Brake

Le robot avance lorsque le bouton du capteur
tactile est enfoncé. S'il n'est pas enfoncé, les
moteurs sont désactivés (OFF).

Les moteurs s'activent lorsque le bouton-poussoir
est enfoncé et s'arrétent lorsqu'il est a nouveau
enfoncé.



~ —
Start program

forever
if
motor [v]
> motor
DC motor [4]

DC motor

## DC motor [¥]1
DC motor [V]2

motor [¥]1

" Touch Sensor &2

## DC motor [¥]1
DC motor [¥]2

motor [¥]1

ouch Sensor

#2 DC motor [¥]1

DC motor [V]2

power

on at

on at

wvalue = @

power
-

on at

on at

value = @

power @

on at O,

on at

wvalue = @

power @
power

on at

value = o and * Touch Sensor &1 |value = 0 and

Touch Sensor

Télecommande composée de 4 boutons tactiles

) abacusan

SsTUDI1O
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Le robot se déplacera dans lI'une des quatre directions
en fonction du capteur tactile ou du bouton sur lequel

on appuie.
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Utilisez un cable a 4 fils et
connectez-le

elui-ci

a A4-A5. Vérifiez A4 et A5 dans
les parametres du port et
réglez-les tous les deux sur
Accélérometre

Pin Assignment Board

12 A0 A2
D9 ¥ D10 ¥ ALl A3

* AD [BGREERSSIMN | # A4 [Accelerometer -
S —
A2 [LERESEREERTE A6 (gRESEREEE
a3 IGRESERSORTIIY A7 [GRESSRSGR Y

Uncheck all Cancel

/3 abacusan oho
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4.e) Connexion et test de I'accélérométre

L'accélérometre mesure l'inclinaison dans les 3 dimensions de
I'espace. Il détecte une valeur moyenne d'environ 50 en position
horizontale et passe a environ 40 ou 60 lorsqu'il est incliné dans
différentes directions.

Sensor Board
[A0] Button

[Al] Button
[A2] Button

[A3] Button

[A4/A5] Accelerometer (X)
[A4/A5] Accelerometer (T)
[A4/A5] Accelerometer (Z)

[A6] Mot connected

[AF] Mot connected m

Milieu

Sensor Board
[AD] Button

[A1] Button
[A2] Button

[A2] Button

[A4/A5] Accelerometer [X)
[A4/A5] Accelerometer (Y]
[A4/A5] Accelerometer (2]
[A6] Mot connected m

0]

[A7] Mot connected

Avant-arriéere

Sensor Board
[A0] Button

[Al1] Button
[A2] Button

[A3] Button

[A4/A5] Accelerometer (X)
[A4/A5] Accelerometer (Y]
[A4/A5] Accelerometer (2]

[A6] Mot connected

[A7] Mot connected m

Gauche-droite
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4.e) Telecommande a acceélerometre

Contenu

— o e
Start program
forever

if /3-Axis Digital Accelerometer X |value <

gsf DC motor [¥]1 | power @
g"? DC motor [¥]2 | power

&% pcmotor V|1 |on at cw,

2 o motor M2 [an 2t (oW, Le robot se déplacera dans l'une

—= = o des quatre directions en fonction
if 3-Axis Digital Accelerometer walue = . . . 71 7 N
de l'inclinaison de I'accélérometre.

g“f DC motor [¥]1 power
&% Dt motor M2 | power @
&% bt motor M1 |on at Cw,

&% DCmotor M2 |on at Cw,

if /S-Axis Digital Accelerometer Y |wvalue {

&% Dt motor [M]1 | power (i
&% DC motor V2
&% bt motor M1 |on at Cw,

&% Dt motor M2 |on at Cwy,

if /S-Axis Digital Accelerometer % |value >@
g"? DC motor [¥]1 power
g’? D motor V]2
## bt motor M1 |on at cow.

&% pcmotor V|2 |on at COW.

if ///3-nxis Digital Accelerometer Elg) and /3-Axls Digital Accelerometer X |wvalue < @ and //3-Axis Digital Accelerometer 7' |value = and /3-nxis pigital Accelerometer ' |value < @

&% bt motor V|1 |off Brake

&% DC motor M2 |off Brake

=
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S. LED

Pin Assignment Board

D9+ D10 v D1
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5.a) Eclairer la LED

Start prugram.

forever

if ¥ Touch Sensor Al |walue

Start program

LED A0 ala
La LED A0 s'allume )
, LED AD | on pendant 2 secondes, puis -
wait (@) secs la LED A2, et enfin, les & b A0 | off
e [Eikd B deux LED s'allument.
- - " Touch Sensor 25
B AC
a LED n:c: algl
SEeCS —_—
i g SeCs
LED &2
- e, Lep A2 | off
wait () secs Différentes LED
LED A0 ] gl Sl_a”,umeront Iorsque -""".....Tuuch Sensor 21 |walue
— différents capteurs
LED & el . i P
tactiles d' & on A0 | on
capteurs tactiles & . A2 | on
son mait g SECS
t enfoncés

Lep A0 | off

Lep A2 | off
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5.b) BIliQkiQg la LED

S5tart program Start program

repeat 6

& ep AD

repeat 6

R o AD | on
F}ait o S5EC5
& o AD | off

F}ait o L

ecs
L

2 LED clignoteront
La LED AO clignotera 5

fois & b 4]

alternativement 5 fois

Fmit 0 SEeCS

B A0 | off

Lep A1 mlg]

FJait o S8CS
=T

Start program

repeat 6

Start progrann

repeat a

Lep A0 Lep A0 | an
Les 2 L & > A off
es 2 LED =

clignoteront 2 LED clignoteront F’“‘t eSS
ensemble 5 fois alternativement 5 fois ® o AD | off
® 0 AL | off a des vitesses & o Al |lon

A différentes e

EJait o SBCS FJ-Elit SBCS

J e, —_—

-t
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5.C) COmbiNiNg lumiére aQd mOvemeQt

> motor V1 power @

> motor [¥]1 |on at Ciay, Le robot avancera en r:em

— clignotant endant 5 .
> motor [¥]2 | power @ 8 P 157~ Set servomotor (09 | to m:degrees
secondes (par exemple, i
repeat 6

 motor [[ETh|an at IR une voiture de police).
'-“'::'_ Set servomotor (19 | to m degrees

LEx &0 | an

A0 | an

; LED 2 el

I."—-"cl i1 ﬂ:

Fl;t S8C5

e @ s
® w0 AO | off Le servomoteur oscille .| 5t carvomoter] B8R t2 degrees
tandis que la LED
clignote 5 fois (par
exemple, un chien qui
remue la queue et wait () secs

Lep AD | off

E’ LED ,-'I—-I'c, 1 sl

El;t Secs

.

; LED "I—I" 1 ] ﬂ'

#2% pC motor [V]1 | off Brake

=

il .
15~ Set servomotor (09 | to m degrees

2 5 cligne des yeux).
#% DC motor V]2 |off Brake
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Buzzer —

_Buzz:er =

_Buzzer =
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6.a, b) Réglage de la température et de la
longueur du soudage, bffeakS

9 Studuino BLOCK Programmin g Environmen t

£ File Edit Run Help

Vous pouvez régler la
tonalité en cliquant sur le
piano ou en écrivant un
chiffre a la place de « 60

».

&# bt motor M1 | power (gfale)

&% bt motor M1 |on at

| Vous pouvez composer une
— _ Une tonalité est composée de 2 2 buzzar AD |on raquancy Clily mélodie en placant les sons les uns
../ 5tart program — R
b e : blocs : un « Buzzer on » + un (vt () secs apres les autres.
WE Buzzer AQ |on frequency (ERR « attente ». ME Buzzer A0 |on frequency (R Vous pouvez ajuster la durée du
..ﬁ' . . , . w;i:i__ 0.5 5 ifi A 1
FJ.EIIt..o secs N'oubliez pas de désactiver le r . son en modifiant la durée de « wait

P i
|',: Buzzer Al |on frequency @ ».
Fléii::__a secs

l‘ Buzzer A

l‘ Buzzer A |off Buzzer é Ia fln dU son !
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6.C) PiaQO, theffemiQ

P

Start program
forever

if  Touch Sensor A0 |value = @

|‘& Buzze on frequency @

F}ait until  Touch Sensor A0 |value = o

Buzzer 2 L_- of f

Touch Sensor 441 |value = @

= on frequenc @
3 quency

F}alt until

FJalt until = Touch Sensor

|‘ Buzzer A5 | off

Touch Sensol
— Buzzer [ on frequency @
ualt until Touch Sensor A4 |value = o

Buzzer »—-"_:- off

Touch Sensol
-
F}alt until = Touch Sensor

Vous pouvez jouer une
mélodie en appuyant sur les
touches du piano les unes
apres les autres. Chaque
touche produit un son
différent.

e

Start program

forever
|'E Buzzer 25 |on frequency | IR Photoreflector 22 | value

Start program

forever

|"é Buzzer Sl on frequency i IR Photoreflector 22 |walue + .'

i

Vous pouvez régler la tonalité en
rapprochant ou en éloignant votre main
du photorécepteur IR.

Si le volume mesuré par le capteur est
trop faible et que la tonalité est trop
basse, essayez d'ajouter 50 ou un autre
chiffre !
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6.d) MOffSe

Start program

forever

i —— Lorsque vous appuyez sur le capteur tactile gauche, Ia
i Touch sensor A0 |value = (§) LED droite s'allume et le buzzer émet un son. Lorsque
weo 1R B vous appuyez sur le capteur tactile droit, la LED gauche
s'allume et le buzzer émet un son différent.
Buzzer S5 |on frequency @

until. Touch Sensor S |(walue = 0

Vous pouvez envoyer des messages en morse en appuyant
et relachant le capteur tactile.

=
Buzzer S5 | off

R e A2 | off

" Touch Sensor Al |value = @

LED ~0 jaln]

r
I Buzzer S | on frequency @

F’ait until  Touch Sensor A0 |value = 0

Buzzer ~0

& pp A3 | Off
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7.a) de test IR PhOtOffeflectOff

T ——

;u_rmr

«» H File Edit Help

Transfer
Motion Control Test ON

> -
## DC motor M1 | power

Sensing Operators

yr"":' DC motor M1 | on at o

Variables
Light Sensor | value’ Start program
Touch Sensor _ |value’ [Foraver
e

IR Photoreflector AS | wvalue

DC motor MZI | power

- #% DC motor M1 | power
DC motor M2 on at cow s

Temperature sensor | value 7 DC motor M1 |on at cv

3-Axis Digital Accelerometer value' #% DC motor M2 |power

IR Photoreflector AS wvalue > m

Gyro sensor | walue
0 M2 oW,
Button A0 | value DC motor on at

if IR Photoreflector AS |value >

.{:5'5 DC motor M1 | off Brake
1]
Ll AT &% DC motor M1 |off Brake

&% DC motor MZ |off Brake B timer = —

{vull until IR Photoreflector AS |value < [EE)

wait until IR Photoreflector AS |wvalue <

=

Le robot avancera jusqu'a ce que le capteur
infrarouge détecte un obstacle dans sa
proximité. Mais comment détecte-t-il
I'obstacle ?

Pour activer le mode test, cliquez sur Run
et puis sur Test On. NE
DEBRANCHEZ PAS le robot avant la fin du

mode test. Page suivante




|
7.a) TeStiQg IR PhOtOffeflectOff

Le panneau du mode test apparaitra a droite, indiquant la valeur
actuelle de chacun des capteurs associés a la carte dans la

st configuration actuelle.

‘forever

#% DC motor M1 | power

— —
& B File Edit Run Help = ..

Motion Control

reset timer

W timer

Sensing Operators
== Yariables

Light Sensor _  value’ Start program
Touch Sensor  |value’ [foraver
T T

&% DC motor M1 | power

IR Photoreflector AS | value

T o T ‘ &% DC motor M1 |on at cw.
Les valeurs changent immédiatement e el L
La valeur renvoyée par le photorécepteur IR est — = T
influencée par les conditions d'éclairage de e

I'environnement. W tmer = —

.

[wﬂt until IR Photoreflector AS

At ]
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e

Start program

DC motor M 2

2% DC motor M 1
% DC motor M 2
# pc motor M1

/5 abacusan oho
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7.b) Détection d' s et d'obstacles

#% Dt motor V] 1
% pC motor M2
# bt motor M 1

ower

P ._. l.
owWer

i ... l.

on at CCW,

on at CCW,

oWer

i ... l.
ower

P ._. l.

on at CWW,

on at VW,

Le robot « effrayé » avancera jusqu'a ce
détecte un obstacle,
commencera a reculer.

e —

Start program

## pc motor M1
' DC motor M2

DC motor M 1

' DC motor M2

#% Dt motor M1
% DC motor V]2
2% DC motor M 1
: DC motor V]2

ower

b .,.',
ower

[ ._.'.

on at CCW,

on at CCW,

ower

e D
ower

P ...l.

on at CW,

on at CWWf,

Le robot « courageux » reculera jusqu'a
ce qu'il détecte un obstacle, puis il
commencera a avancer.



7.c,d) EVITER LES OBSTACLES,

Utiliser le bloc « Attendre jusqu‘a » avec un
mouvement

ﬁ’* DC motor M1 | power

5’_—'4" DC motor M1 |on at cw.

‘.".TJ DC motor M2 | power

:‘;’_!'fu DC motor M2 | on at cow.

e . M2
&7 DC motor M2

ﬁ"’d‘ DC motor M1
.{-“f DC motor M1
a.-{.:'ﬁ‘ DC motor M2

&% DC motor M2

## DC motor M1
.4';’-‘3 DC motor M1
&% DC motor M2

&# DC motor M2

IR Photoreflector AS value >

‘.{’I DC motor M1

off Brake

off Brake

power

on at cow,

power

on at ccw,

power

on at cw.

power

on at ccw.

sTuDIO WETEACHROBOTICS

Le robot avance lorsqu'il est mis en
marche. Lorsqu'il rencontre un obstacle,
il recule, tourne et avance a nouveau.
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7.e) MOviQg fOffWaffd JQtil la ligne noire est

e —

Start program

forever

2 % DC motor M 1
= :3;'2 DL motor M 2

g""" DC motor M 1
## DC motor M2
2% pc motor M1
#% pC motor M2

if IR Photoreflector A6 walue = @

off Brake

off Brake

oW er

P ._-I_
oW er

P ._-I_

on at CAf,

on at CWAf,

fOoJQd

Le robot avancera jusqu'a ce
gu'il trouve une ligne noire.

Robot enfermé en « captivité »

s

|/ Start program

forever

if IR Photoreflector A6 walue = @

% DC motor M 1

DC motor

=% DC motor

DC motor

DC motor

Lallil- g

P ._-l.
owrer

5 .,-I,

on at CCW,

on at CCW,

Lallil- g

pover )
owrer

i ‘!,

on at W,

on at CW,

Lallil- g

P .,-I,
owrer

il ...I.

on at CW,

e on at CW,

cO0

WETEACHROBOTICS



Retour a
Contenu

Sa.RIDE 2 abacusan obn

7.f) LiQe tffaciQg ffObOtS JSiQ2g 1 IR
PhOtOffeflectOff

e

e —
- r Start program
Start program

= forever
forever

if IR Photoreflector 26 lue <
if . IR Photoreflector A6 value < @ : QRerEriectan o [value

- % DC motor [¥]1 power .
#% DL motor M 1 power @ 20
— pc motor Y2 | power @

DC motor M 2 power @

DC motor [¥] on at WA

DG motor M 1 on at W,

DC motor |¥

DC motor M2 on at W,

L DC motor v power @
# DC mot ’
; motor M 1 [HERLEF @ = DC motor power
= DC motor M 2 power @ 0 DC motor [V on at O,

# DC motor M 1 on at WS, DC motor [Y]2 |on at O,

DL motor M2 on at CVWf,

Le robot se déplacera sur le contour d'un cercle noir. Il Le robot avancera en tournant légerement d'un coté
avancera Iorsqu'll détectera une surface noire et |Orsquli| détectera une surface nOire, et il tournera de
I'autre coté lorsqu'il détectera une surface blanche, afin de

tournera légérement dans une direction lorsqu'il - . !
rester sur la ligne noire droite.

détectera une surface blanche.
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IR Photoreflector A4 |value > ) and = IR Photoreflector AS
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7.9) LiQe tffaciQg ffObOt JSiQg 2 IR
PhOtOffeflectOffS

¥ DC motor M1 | power m

¥ DC motor M1 | on at cow
# DC motor M2 | power D)

% DC motor M2 |on at cow

IR Photoreflector #4 |value <[ and IR Photoreflector AS

&% DC motor M1 | power €00

.)'/ DC motor M1 on at

&7 Dt motor M2 |power )

J/ DL motor M2 on at

IR Photoreflector A4 |value > ) and

DC motor

DC motor

DC motor

DC motor

power m

on at

power €T

on at

off Brake

IR Photoreflector AS

value

value

value > (I

>
n ccw,
ccw,
L
| " M2 wer
&

Le robot avance en détectant la couleur noire sur deux capteurs infrarouges. Si
un capteur détecte la couleur blanche et l'autre la couleur noire, il se déplace
légeérement vers le c6té opposé pour corriger sa trajectoire. Si les deux capteurs
détectent la couleur blanche, le robot s'arréte.
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Start program

forever

2 abacusan

7.h) LabyffiQth-tffaveffSiQg ffObOtS

R Photoreflector 5. wvalue < and IR Photoreflecto

# pC motor [V]1 power @

DL motor [V]2 | power @
DC motor [+]1

DC motor [V]2

IR Photoreflector ;

## pC motor [¥]1 |power

# DC motor V|1 |on at Cw,

on at W,

IR. Photoreflecto

# DC motor 11 power @

DC motor I]: power
pC motor [V]1 | on at Cwy,

pC motor [V]Z2 | on at Cwy,

“ IR Photoreflecto

Construisez un robot équipé de deux
photorécepteurs IR a droite et a
gauche !

Le robot avancera lorsqu'il ne
détectera aucun obstacle (mur),
tournera a gauche lorsqu'il détectera
un mur a sa droite et a droite
lorsqu'il détectera un mur a sa
gauche.

STUDI1O

cO0

WETEACHROBOTICS
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8. Capteur d' s lumineuses



Retour a
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8.a) TeSting

Motion Control

Sensing Operators

Variables

gram
Flait until  Light Sensor
1 |pos

DC motor M1 on at

pC motor V|1 | off

- on frequency (i
Buzzer off

DC motor [¥]

DC motor [¥]2

L irjon ide a kereséshez

N'oubliez pas de construire
un mur étanche autour du
capteur de Ilumiere afin
que la lumiere ne puisse
I'atteindre que par le haut !

I
e~ 8

Sensor Board

[A0] Button
[A1] Button
tae] 120 0]
tas] 120 0]
[A4] Not connected m

[A5] Not connected m
[A6] Not connectad m
[A7] Light sensor

SeQSOff

ST

/=) abacusan oho

UDI O WE TEACHROBOTICS

Le panneau du mode test apparaitra a droite, indiquant
la valeur actuelle de chacun des capteurs associés a la
carte dans la configuration actuelle.

Variables

% set servomotor 09 | o (EEN

## bt motor M1 | power

Dt motor [¥]1 |on &

pc motor M1 |off Br

-
R e

Buzzer of f

Edit Run

tart program
| Light Ses

D¢ motor [¥11 | power

[A0] Button
[A1] Button
[A2] LED

[A3] LED

[A4] Not connected
[AS] Not connected
[AS] Not connected

[A7] Light sensor

Sensor Board

96
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8.b) catapJit coQtffOlled Avec la lumiére
SeQSOff

F—X Construisez un robot équipé d'un
Start progran

capteur de lumiere et d'un
'i:"::'_ Set servomotor (19 | to degrees servomoteur.

F!;t until -"".-.....Light Sensor 27 |value < La CatapUIte Iancera Ie prOJeCtlle

- lorsque le capteur de lumiere sera
15 Set servomotor 09 |to degrees
- couvert.
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8.C) Robot suiveur de lumiére

Start program

forever

walue = and * ht Sensor walue =

é pC motor [¥]1 ower . , . s N
- Construisez un robot équipé de deux capteurs de lumiere

on at W,

power (D) sur ses deux cotés.
Ce robot fonctionnera dans I'obscurité. S'il
ne détecte aucune lumiere d'un c6té ou de
value > @) and  Light Sensor A7 |value < (D) I'autre, il s'arrétera. Lorsqu'un rayon
— ) lumineux atteint l'un de ses capteurs de
55 e —— lumiere, il se déplacera dans la direction de
pe motor [M25] powes la lumiére.

on at CWy,

on at

walue < and © Light Sensor =/

off Brake




Contenu

de lumiere

—

P

Start program

forever

if

)

#2 pC motor [Y]Z2 |on at O,

2% Dt motor [V]1 | power @

RV

|:'ait until Touch Sensor 2~ |(walue = 0

2 DC motor [¥]2 | off Eﬁr.ﬂ'-:i,E‘:

" Touch Sensor S |walue = @

# pt motor [V]1 |off Brake

=
LEp A3 | on

forever

if Light Sensor &5 |value =

on at CWy,

DL motor [vV]Z2 | power @

2% DC motor
2 pC motor

% DC motor

|/ ftart program

M1
M1

# DC motor [VY]Z2

2 abacusan obn
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8.d) Communication entre robots via des capteurs

pomer @)

on at CyW,

porer €D

on at CW,

Studuino 1. Studuino 2.

Vous pouvez connecter deux cartes meres Studuino avec une
LED blanche et un capteur de lumiere pour créer un robot plus

complexe (par exemple, en utilisant 4 moteurs a courant
continu).
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9. Capteur d' s sonores
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9.a,b) Tester le SO0JQd SeQSOff aQdd et activer le ffObOt
avec claBiQg

 (d File Edit Run Help Le panneau du mode test apparaitra a

droite, indiquant la valeur actuelle de
chacun des capteurs associés a la carte

[A0] Button

Ty dans la configuration actuelle.
[A2] Not connected m
[A3] Not connected m
[A4] Not tnnna:tedm
[45] Sound sensor
[A6] Not connected -u
[A7] Not connected m

Ce robot commencera a bouger lorsqu'il
détectera des applaudissements ou des
cris.

|'s;m..,t.,, synchro motion speed:
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9.c) MJSic viSJaliSatioQ

Construisez un robot équipé d'un capteur
sonore et de 4 LED.

Jouez de la musique au capteur sonore :
plus la musique est forte, plus les LED
s'allument.

walue > and /| Sound Senso walue =
LEp A0
LED

LED

» [

5 |walue =

' B

.




| #RIDE 3 abacusan o

TTTTTTTTTTTTT

10. Nombres aléatoires d'
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Start program 5tart program

# DC motor 1 power @ sﬂ'—? DC motor [+ 1 power 'l..pick random to r;eat

&

DC motor V|1 |on at Cwy, = * motor [Y]1 |on at W5 Set servomotor 09 | to 'l..pick random to degrees

Dt motor V]2 |power @ X > motor [¥]Z2 | power | pick random @ to @ F ! o ki

i:"::'. Set servomotor 09 | to [ pick random @ to l' degrees
-t

DC motor [Y]2 |on at Cwy, g > motor Y2 |on at O

g pick random 0 to @ SBCS FJait a S8CS

# pC motor V|1 power @ #¥ DC motor [V power ( pick random to l'

DC motor [V]1 |on at cow, #% DC motor [V on at Oy En utilisant des nombres aléatoires pour

" # Dt motor V]2 | power @ 2% DC motor power ( pick random to I'a ngle dU ServomOteur, son mouvement

bC motor M2 |on at C. : - on ot ET ondulatoire sera chaotique.

f pick random o to e S8CS

# pC motor [V]1 |power @ ## DC motor [V off Brake
# DC motor V1 |on at Cin, MJ? DC motor [¥]2 |off Brake

# pc motor V]2 |power @

Dt motor V]2 |on at J . En

utilisant des nombres aléatoires pour la

_pick random () to @) 'secs vitesse ou la longueur des mouvements
# ot motor M1 |off Brake des moteurs a courant continu, le robot se
# pC motor M2 |off Brake déplacera dans des directions aléatoires.
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11. Variables



Start program

forever

Il-Jait until . Touch Sensor A0 |walue = @

sat war |tu Sound Sensor 55 |walue

| wrait 0 SEeCS

repeat Yyar

® i ep AO | on

j w;t SBeCcs

& o A0 | off

—3

w;t SBeCcs
L= =
-

11.a) 5SiQg vaffiableS

Le robot mesurera l'intensité du son
lorsque vous appuierez sur le capteur
tactile. Apres une seconde, il clignotera
autant de fois que la valeur du son.

/) abacusan
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cO0

WETEACHROBOTICS
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(R 11.b) Conditions de fonctionnement
“var =)
LED :; u;-H'
off

t o Secs
Cvar =@

-
i
-
E
-
=

ra

L'une des 3 LED s'allumera, en fonction de
la valeur aléatoire du nombre

{ra e C

ClE G G

.,.
b
]

.
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11.c) coJQting

Start program

set vaI |to @

repeat until . Touch Sensor &1 |walue = @ . .
N Le robot comptera le nombre de fois ou le capteur

wait until  Touch Sensor A0 |value = (g tactile A0 a été enfoncé. Il affichera ce nombre en
clignotant autant de fois que le capteur tactile a été

change a3 |by o

o e enfoncé.

wait Secs

repeat wyar
#2 o A2 | on
:J;t 0 Secs
! LED A2 off

wait 0 SBecs

.
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11.d) 5SiQg liStS

Start prog_ram
W | to @
re_peat

if  Touch Sensor A0 |value = @

|'¢ Buzzer A5 |on frequency @
F}ait o SeCs

|‘ Buzzer 05 | off

change var

insert @ at  yar of M

Ce robot fonctionnera comme un jukebox.
" ouch sensor AQ | vlue = (@)1 Il s'agit d'un piano a 3 touches. Vous

on frequency (R pouvez jouer une mélodie de 10 notes, que
le robot rejouera ensuite.

Touch fensor A0 |value = @

AZ | on frequency @

=

Buzzer &3 |off

repeat
- o B .
|'¢ Buzzer ~.2 |on frequency Itemﬂof me 'fj":.-"
Ffait n S5eC5

change Yar |by 0

|‘ Buzzer ~.0
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12. Fonctions
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| [
12.a) s 5SiQg fJQctioNS
Start program function functinr;
forever
uch Sensor A0 |walue - motor [¥]1 | power @ : - mator [EF il
- motor M1 |on at cuv, ; - motor M1 |on at Cw, Vous pouvez utiliser des fonctions

function

> motor [¥]2 | power @ : > motor [¥]Z | power @ pOUF rendre votre programme p|US
structuré et plus clair.

" Touch Sensor 51 |wvalue v . i
> motor [¥2 | on at Cw, - > motor on at CWA,

function

uch Sensor function

call left | function a > motor [V power @ .'-;'-:":: Dt motor [¥]] | power @

> motor [V on at . #% pC motor [¥]1 |on at ¢

uch Sensor

A ; > motor V]2 | power @ 2% pt motor [¥]Z | power
call I'-il;lht function —
— R s motor on at \ ##%# DC motor [¥]Z |on at ¢

uch Sensor O
function
DC motor [¥]1

#% pC motor [¥]2




