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Introduction

Robot Loupiot est un petit robot dit "de table" congu pour évoluer sur unie fieiformat A4 ou A3.
Sa petite taille en fait un robot idéal pour s'inscrire enel&ssé sur un microcontroleRICAXE
20M2, il peut étre programmé a partir de Picaxe Editor @#ackly (téléchargeable ici
(http://www.picaxe.com/Software/PICAXE/PICAXE-Editor-6/) pidement et de maniere intuitive a
l'aide de la programmation par bloc.

Dimensions : @ 7,5 cm x h. 3,8 cm.
Alimentation : 4,5 V (baisse en fonction de l'usure des batteries).
Grande autonomie (plus de 3 heures selon ['utilisation et les Z\pikeshoisies).

Les capteurs et actionneurs du robot

De base: Robot Loupiot Prototype avec option ultrasons

= Suivi de ligne :Composé de trois capteurs optiques sensibles aux infrarouges. Lpeubot
détecter une bande ou une surface noire si celle-ci est assez epkgige. Note: la sensibilité peut se régler a padir pbtentiométre sur le
robot.(oir son fonctionnement igi.

= Ponten H :1l permet de gérer la vitesse et le sens de chaque motepemtEmment\pir son fonctionnement igi.

= LED : Le robot Loupiot posséde 3 LEDs programmables et 8 LEDs témoins.
Deux LEDs programmables (oranges) sont placées a l'arrie@bdua gauche et a droite. Elles sont de bases utilisées cdigmatanit mais
peuvent étre programmeées différemment. La troisieme LED progadle (rouge) sert de témoin en cas de batterie faible.
Pour les LED non programmables, une sert de témoin On/Off @tiess d'indication de I'état du pont en H (LED bleues) et du caqtieude
ligne (LED oranges).

clignotant gauche clignotant droit

indicateur batterie faible temoins On/Off

En Option:

= Capteur Ultrasons: Mesure des distances de 3 a 255 cm en mesurant le tempstenisgdh et la réception d'un ultrason.
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= Module Groove Bluetooth Communication Bluetooth entre le robot et un téléphone ou une tablette dAibdest possible de créer une
application soi-méme sur I'environnement de développeAfeRtinventor (http://appinventor.mit.edu/explorgll ressemble a Blockly dans sa
logique du code bloc par bloc.(Documentation technique ici (http://wwedsaedio.com/wiki/Grove_-_Serial_Bluetooth_v3.0))

= Capteur de proximité (Infrarouge): Détecte les obstacles a moins de 5 cm (capteur tout ou rien).

Le robot Loupiot avec toutes ses options (de gaaalreite : ultrasons, infrarouge, Bluetooth Grgove

Récapitulatif du branchement du Picaxe 20M2
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Contréler les moteurs du robot Loupiot

Fonctionnement
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Le circuit de commande des moteurs (pont en H) possede deux cotésit ehudt gauche, contrélant chacun un seul moteur grace a 3 brochésgbroc

du Picaxe):

= Deux broches digitales (étant a I'état haut ou bas) pour contrélemdedu moteur. C'est une commande désactiver / activer éacgdittfaut

appliquer aux sorties du Picaxe.

Pour le robot Loupiot, le sens du moteur droit est contr6lé par les br@chet C.1, et le sens du moteur gauche par B.2 et B.3.

Ci-dessous un exemple du bloc Blockly a utiliser.

i
B.3 -

—— broche activée = état haut = du courant.
desactivee - || = broche désactivée = état bas = pas de courant.

Résultat = le moteur tourne dans un sens (ici moteur gauche vers |'avant).

= Une broche analogique (pouvant prendre une v de 0 a 1024) pour contréler la vitesse. C'est une commande de PWislugaippliquer

aux sorties du Picaxe.

Sur le robot Loupiot, la vitesse du moteur droit se régle a parta broche C.3 et celle du moteur gauche a partir de B.1.

Ci-dessous un exemple du bloc Blockly a utiliser.
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A regler de base sur 75 ’
Variable pour la puissance pouvant aller de 0 a 1024

Pour le moteur droit (C.3)

= Tableau récapitulatif du contrdle par le Picaxe du pont en H:

Contr6le du ponten H

Moteur Gauche Moteur Droit
Broches Utilisées  B.2 B.3 B.1 C.1 C.2 C.3
Marche Avant |activé désactivé activé désactivé
Vitesse . Vitesse

Marche Arriere |désactivé activé PWM désactivé activé PWM

Arrét Moteur | activé activé activé activé

Premiers exemples d'utilisation

Directement branchées sur les broches de contréle du moteur, d¢émé&bs servent d'aide pour mieux visualiser I'état des moteurs.

Ci-dessous, plusieurs exemples permettent de voir ces LED téimmipeemier exemple arréte les deux moteurs car les ssoti€$outes activées (toutes
les LEDs bleues activées).

Dans le deuxieme exemple, seules les deux LED a l'avant saétesctie qui veut dire que B.3 et C.2 sont a I'état bas et B.2 sbnt a I'état haut. Si on
regarde le tableau récapitulatif ci-dessus, on voit que cettige@ifon fait tourner les deux moteurs vers l'avant et le robot axanc

Le dernier exemple est l'inverse du second, ce qui donne un robot reculant.

Note: Activer et désactiver les broches dans un certain ordresuffit pas a faire bouger le robot: il faut aussi penser gle¥ la vitesse de chaq

moteur comme vu ci-dessus avec la commande de PWM sur G3.et

B.3 c.2 B.3 et C.2 desactivés

Exemple: Toutes les broches activées = STOP Exemple: avancer

B.2 et C.1 desactivés
]

Exemple: reculer

Effectuer une rotation

Il n'y a pas de roues directrices sur le robot Loupiot, afin d'efégaine rotation, I'utilisation du circuit de commande des moteuirsdespensable. |l
existe différentes maniéres de faire tourner le robot :

= La premiére solution est d'inverser le sens d'un des moteurms.t€gihique est la plus efficace, car le robot tourne sur sovoax@gure 1
Ci-dessous.
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Inversement du sens de rotation d'un moteuffigurel)

signal pwm de periode ) rappor cychque (D) | sur EEID

On garde la méme vitesse sur les deux moteurs

signal pwmde periode ) rapport cyclique  §E7) | sur ()

———— On fait avancer un moteur

On fait reculer le deuxieme moteur

Exemple de code associé

= ||l est possible de créer une différence de vitesse entreugsyi#eurs afin de provoquer une rotation. Cette technique est moirseffjoe la
premiere mais le robot continue d'avancer pendant la rotstiorfigure 2 ci-dessous.

Différence de vitesse moteuffigure?)

sioral pwrn d periode @ | Awpor cyck ¢ _@ - CER On créer la différence de vitesse entre
signal pwm de periode [ rapportoycip e P51 s (GKED les deux moteurs

On laisse les deux moteurs en marche avant

Exemple de code associé

= La troisieme consiste a arréter un seul des moteurs

Blocage d'un des moteurgfigure3)
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signal pwm de periode. €3 rapportcyclique ) sur XD
signal pwm de penode {73 | rappart cycique ) - sur (GKED

On garde la méme vitesse sur les deux moteurs

e O fait avancer un moteur

e O bloque |'autre moteur

Exemple de code associé

Suivi de ligne

Le suivi de ligne du robot Loupiot est un ensemble de trois captewasinge.

Un capteur infrarouge posséde un émetteur et un récepteur. Lénegtt@ie une lumiere infrarouge qui est réfléchie par un objet qtisecpar le
récepteur. Si aucune présence d'objet n'est détectée, le necepbtapte alors pas l'onde infrarouge.

Dans le cas du suivi de ligne, c'est la surface blanche giihéflla lumiere et quand il y a une surface noire suffisammeque large, cette lumiére
est absorbée par la surface.

Afin de constater la bonne réception du rayon infrarouge, des LED tésoninplacées au dessus des capteurs. Elles s'allument quasmh la'eat pas
recu.

A l'aide de ces trois capteurs, le robot peut connaitre sa pasitiome ligne et la suivre.

La sensibilité de tous les capteurs infrarouges peut se gédter a un potentiométrattention: Le potentiométre doit étre réglé doucement avec un
tournevis plat de 2,5 mm bien enclenché dans la fente prévue ! Péglele placez-le sur la surface ou il va se déplacer. Tolgmeentiometre jusqu'a
ce que toutes les leds s'allument puis continuez de tourner doucemewoupesites éteindre. Quand elles le sont, tournez encore un peaiampstcurité
et c'est fait!

Capteur 2 (C.5)

tournevis plat
2.5mm

(C.4) Capteur 3

Capteur 1 (C.6)

‘ il!!‘-“tui}’

Potentiometre

Les trois capteurs infrarouges et les broches assées Réglage du potentiometre

Leds temoins

Les trois leds témoins

Exemple de fonctionnement

Afin de récupérer l'information sur le statut du capteur de ligne. commande de condition doit étre utilisée dans le programmear8ctze
correspondant au capteur est activée, c'est qu'il y a effectiveime ligne noire sous ce capteur. Sila broche n'est pas attivge, rien en dessous
(surface blanche) ! Ci-dessous le code Blockly & utiliser pouragger les broches du Picaxe 20M2.
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Exemple: On interroge le capteur 3 et on effectueng action selon le résultat.

Le robot n'est pas encore sur la ligne= les LED ngont pas allumées= le récepteur regoit.

Le robot est sur la ligne noire= les LED sont allurdes= le récepteur ne regoit plus rien.

Capteur Ultrason

L'option détection Ultrason est composée du module capteur Ultrasogudimsiéhausseur de tension (step up voltage). Afin d'utiliser le mdtthason,
il est nécessaire d'implanter le réhausseur de tension sutdaldne barrette de 3 points femelle est prévue a cetleffeffit de planter le composant a 3
broches males a cet emplacement (voir schéma ci-dessous) :
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Ultrasons

Coder avec le robot Loupiot

Si vous avez bien compris comment fonctionne les différents capteagsomneurs du robot, vous pouvez voir ici des exemples de codes Blockly
fonctionnels de plusieurs niveaux:

= Niveau 1:La danse du robot Loupidtécapitulatif dans actions principales: avancer, reculer...)

Ressources diverses
Schéma du circuit robot Loupiot

Bloc moteur controle Suivi de ligne
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Schéma du circuit robot Loupiot (cliquer deux foispour agrandir l'image)

Fichiers 3D
Télécharger les fichiers SolidWorks et les STL pour les cogjulescapot de la batterie du LouPiot (http://www.a4telechangefrieoupiot
/K-LP_Coque_SW_STL.zip)
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