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Activités autour du Loupiot

Activités sur pistes : suivi de ligne, détection d’obstacles, challenge robots aspirateurs ...




Ressources disponibles pour le projet K-LP-V2

Autour du projet Loupiot, nous vous proposons un ensemble de ressources téléchargeables
gratuitement sur le wiki : http://a4.fr/iwiki/index.php/Loupiot

Loupiot

e Fichiers SolidWorks du robot Loupiot et de ses options.
¢ Notice d'utilisation du robot Loupiot avec la piste de démonstration.
e Fichier STL pour la coque.

Logiciels Picaxe Editor 6 et App Inventor

e Procédure d’installation du driver pour le cable de programmation.
e Manuel d'utilisation Picaxe Editor 6.
¢ Notice d’utilisation App Inventor 2.

Activités / Programmation

e Fichiers modeéles et fichiers de correction des programmes pour Picaxe EDITOR 6
(organigrammes et blocs) et Applnventor.

e Fichier pour la simulation Loupiot.

e Fichiers des différentes pistes utilisées dans les activités.

NOTE : Certains fichiers sont donnés sous forme de fichier.zip.

Les documents techniques et pédagogiques signés A4 Technologie sont diffusés librement
sous licence Creative Commons BY-NC-SA :

— BY : Toujours citer A4 Technologie comme source (paternité).
— NC : Aucune utilisation commerciale ne peut étre autorisée sans I'accord de A4 Technologie.
— SA : La diffusion des documents modifiés ou adaptés doit se faire sous le méme régime.

Consulter le site http://creativecommons.fr/

Formation offerte en visio interactive sur internet

» = . ; . e .
b I E Planning des sessions et inscriptions gratuites
I I sur www.a4.fr/formations

Visio INTCRACTIVE PAR INTORNECT

Logiciels, programmes, manuels utilisateurs téléchargeables gratuitement
sur http://a4.fr/wiki/index.php/Loupiot
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Introduction

Le projet Loupiot s’adresse aussi bien a des utilisateurs totalement débutants (découverte progressive de la
programmation par organigrammes et blocs) qu’'a des utilisateurs avertis pour créer des scénarios de
programmation élaborés allant jusqu’a l'interaction du robot avec un smartphone.

Le Loupiot

Loupiot a été congu pour pouvoir étre utilisé sur une petite surface, sur la table, a c6té du poste
informatique.

De base, il est équipé d’'une détection de ligne haute sensibilité qui peut détecter des lignes tracées au
feutre sur une feuille.

Il est également équipé de nombreux témoins lumineux qui permettent de visualiser I'activité des capteurs et
des moteurs. La version 2 intégre un buzzer et un bouton-poussoir.

En option, Loupiot peut étre équipé d’'un module Bluetooth, d’'un module infrarouge de détection d’obstacles,
d’un télémetre a ultrasons et d’'un porte-stylo.

Les environnements de programmation graphique

Tous les programmes correspondant aux activités menées autour du Loupiot ont été réalisés sous PICAXE
Editor 6. En effet, ce logiciel de programmation graphique présente plusieurs avantages :
- Gratuit

- Blocs et organigrammes (proche algorigrammes).

- Personnalisation des noms des entrées/sorties.

- Personnalisation du jeu d’instructions.

- Mode de simulation visuelle a I'écran pour mettre au point et débugger les programmes.

Vous pouvez aussi utiliser Blockly for Picaxe : environnement de programmation par blocs simplifié (nombre
de menus limité et personnalisation des entrées/sorties non disponibles).

Pour les activités menées avec un smartphone ou une tablette, les programmes et applications ont été
réalisés sous App Inventor 2.

Il s’agit d’'un environnement de développement pour concevoir des applications pour smartphone ou tablette
Android.

Il a été développé par le MIT pour I'éducation. Il est gratuit et fonctionne via internet avec Blockly.

Le dossier

Ce document propose un parcours progressif pour découvrir et se perfectionner avec la programmation en se
basant sur une série d’exemples ludiques autour de Loupiot grace a ses capteurs et actionneurs.
Il est organisé en fonction des niveaux de programmation.

Niveau 1 :

Découverte progressive du jeu d'instructions et des fonctionnalités de base du Loupiot et maitrise des
principes fondamentaux pour concevoir un programme : séquences, boucles, structures conditionnelles (test)
et variables.

Niveau 2 :
Approfondissement des principes de programmation abordés dans le niveau 1 en concevant des programmes
plus élaborés qui répondent a des cas concrets d’utilisation du robot (version de base).

Niveau 3 :
Exemples d'utilisation des différentes options proposées autour du Loupiot : Bluetooth, télémetre a ultrasons,
détection d’obstacles, porte-stylo.
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Les fiches exercices

Pour chaque niveau de programmation, nous vous proposons des fiches exercices avec :
- un objectif : ce que doit faire le programme ;

- un fichier modele : un programme vide avec un jeu d’instructions limité (suffisant pour réaliser I'exercice) ;
- un fichier de correction qui propose un exemple de programme réalisé sous Picaxe Editor 6 en blocs
(extension .xml) et en organigrammes pour le niveau 1 uniquement (extension .plf).

Intérét du fichier modele :
- il évite aux utilisateurs de se perdre dans une multitude d’instructions ;
- il limite les propositions possibles ;
- il facilite la correction et I'analyse des erreurs.

Deux approches :

1. Avec les exemples de programmes, les utilisateurs découvrent les principes de la programmation
graphique en organigrammes ou en blocs : chargement d’un programme, modification d’un
programme et vérification sur le matériel (ex : modification des temps d’attente, etc.).

2. Les utilisateurs congoivent eux-mémes le programme pour atteindre I'objectif proposé, en
organigrammes ou en blocs (a partir du fichier modeéle). lls peuvent ensuite le comparer au fichier de
correction.

Principe de nommage des fichiers :

- LP pour Loupiot
- N : niveau de programmation 1-2-3
- A-B-C : jeu d’instructions du plus simple au plus avancé

Exemple : LP_N2_C3.xml
Correspond au niveau 2 avec le jeu d’instructions C, adapté aux objectifs « avancés » de ce niveau.

Prérequis

Pour la version de base :

- Installer le logiciel Picaxe Editor 6 ou Blockly for Picaxe : http://www.picaxe.com/Software
- Céble de programmation Picaxe USB (Réf : CABLE-USBPICAXE).
- 3 piles AAA de 1,5 Volts ou accu AAA 1,2 Volts.

Nous proposons 3 références de piles compatibles avec le robot Loupiot :

Désignation Référence Test d’endurance*
Piles alcalines (piles conseillées) PILE-LR03-10 10h

Piles salines PILE-R03-4 3h30

Accus 1,2V 800 mAh (rechargeable) | ACCU-NIMH-2R03-0A8 | 6h30

* | e test d’endurance a été réalisé sur la piste de démonstration du Loupiot avec le sous-programme Suivi
de ligne. Le temps relevé correspond a la perte de la ligne.

Pour I'option Bluetooth :

- Tablette ou smartphone Android 5 ou + équipés de Bluetooth V3.

- Connexion internet pour accéder a App Inventor : http:/ai2.appinventor.mit.edu/

- Compte Gmail requis.
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Présentation du Loupiot

Version de base

Dimensions : @ 75 x h. 38 mm. Roues du Loupiot : & 14 x 4,5 mm.

Microcontrbleur de type Picaxe 20M2.

16 entrées/sorties.

Capacité mémoire 2048 octets (env. 1000 lignes de programme).

Possibilité d’effectuer 8 taches en paralléle.

Notice pour les microcontrbleurs Picaxe de type M2 : http://www.picaxe.com/docs/picaxem2.pdf
Schéma des entrées / sorties Picaxe 20M2 en annexe.

Capteurs

3 capteurs a réflexion infrarouge, a sensibilité réglable pour détecter des lignes noires fines (a partir de 2 mm
de largeur).

Un bouton-poussoir.

Mesure de tension de 'alimentation pour intégrer la surveillance d’autonomie du robot dans un programme.
Horloge pour intégrer une mesure de temps depuis la mise sous tension.

Actionneurs

3 témoins LED programmables.

Un buzzer pour jouer des notes de musique.

Deux moteurs avec vitesse et sens de rotation réglables + témoins de visualisation de leur sens de rotation.

Caractéristiques des moteurs

Moteur a courant continu.

Dimensions : @ 6 x L 19 mm.

Rapport de réduction : 136 :1.

500 tr/min a vide a 6 V.

Couple a I'arrét du moteur : 550 g.cm a6 V.
Consommation 45 mA a 6 V a vide.

Note :

- le buzzer et le témoin lumineux droit partagent une méme entrée/sortie du microcontréleur.

- le bouton-poussoir et le témoin lumineux gauche partagent une méme entrée/sortie du microcontréleur.
= |l n’est pas possible d’exploiter simultanément les fonctionnalités partageant une méme entrée/sortie.
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Composants principaux du circuit (vue de dessus et dessous)

1) LED témoins activité capteurs de ligne

2) Microcontréleur PICAXE 20M2

3) Potentiomeétre pour réglage sensibilité capteurs de ligne
4) LED témoins du sens de rotation moteur droit

5) Buzzer

6) LED témoin de mise sous tension

7) Interrupteur M/A

8)  LED témoins lumineux programmable droit et gauche
9)  Connecteur d’alimentation (4,5 V)

10) LED témoin lumineux programmable alerte (ex : batterie faible)
11) Bouton-poussoir

12) LED témoins du sens de rotation moteur gauche

13) Connecteur cable de programmation

14) Connecteur module élévateur de tension pour option télémétre a ultrasons
15) Connecteur option Bluetooth

16) Connecteur option télémeétre a ultrasons ou détection d’obstacle

17) Capteurs de ligne (droit, centre, gauche)

Dossier LouPiot V2 QE:’
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Eclaté du robot — Nomenclature (version de base)

CZXVistoerSXLSD/i H

3 x Vis M2x20

1 x Support 3 piles AAA (4,5 V))

1x Coque en PVC

3 x Entretoise H12 mm )

( 1 x Circuit imprimé ) - 2 x Vis M2x8 mm )

( 2 x Support moteur )

@X Moteur courant continu avec I‘OUQ
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Options

N

1

1

1

Bluetooth : 1
Module Grove permettant la ;
communication avec un smartphone
ou une tablette Android. 1
Réf : S-113020008 ;
1

1

’I
________________________________________________________________ .
1

Télémetre a ultrasons : :
Renvoie une valeur de distance entre |
0 et2,5m. (Valeur du capteur dans le !
vide, env. 0 a 0,75 cm quand placé 1
sur le robot). 1
Réf : K-LP-US !
1

1

’I
________________________________________________________________ .
1
1
Détection d’obstacles : :
Un capteur de proximité infrarouge 1
prévient quand un obstacle est ;
détecté a moins de 5 cm. |
Réf : K-LP-IR :
:
1
’I
________________________________________________________________ .
Porte-stylo : ;
Pour positionner un stylo ou un feutre
(2 9,5 mm) a l'arriére du Loupiot pour |
tracer des lignes. ;
Réf : K-LP-PS 1
1

Nous proposons des feutres et des :
pistes effacables pour réaliser les 1
activités. )
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Environnement de programmation graphique

Tous les programmes correspondant aux activités menées autour du Loupiot ont été réalisés sous PICAXE
Editor 6. En effet, ce logiciel de programmation graphique présente plusieurs avantages :
- Gratuit

- Blocs et organigrammes (proche algorigrammes).

- Personnalisation des noms des entrées/sorties.

- Personnalisation du jeu d’instructions.

- Mode de simulation visuelle a I'écran pour mettre au point et débugger les programmes.

Note : vous pouvez aussi utiliser Blockly for Picaxe : environnement de programmation par blocs simplifié
(nombre de menus limité et personnalisation des entrées/sorties non disponibles).

Personnalisation des entrées/ sorties

Nous vous proposons le fichier Loupiot_base.xml dans lequel les noms des entrées/sorties ont été
personnalisés pour une utilisation avec le Loupiot. Tous les programmes et activités proposés dans ce
document se basent sur cette liste. Celle-ci reste modifiable a tout moment.

A partir de Picaxe Editor 6, dans I'explorateur d’espace de travail cliquer sur Table d’entrées / sorties.

Gl e~ =

m Principal Simuler PICAXE

Explorateur d'espace de travail

=] Configuration
Type de PICAXE
| PICAXE-20M2 |
Afficher plus de types de PICAXE

Vérifier le type de PICAXE connecté

able d'entrées / sorties

-+ Port de communication
| COM3 Intel(R) Active Manage ~ |
Actualiser les ports COM
Configurer et tester
Gestionnaire des périphériques

‘... Simulation
[ LOUPIOT V2 SIMU |
QOptions de simulation

Une fenétre apparait a partir de laquelle vous pouvez modifier les noms de toutes les entrées et sorties dans
la zone « Mon étiquette ».

Table d'entrées / sorties
Broche Mon étiquette
B.0 Témoin droit / Buzzer
B.1 WM moteur gauche
B.2 Moteur avant gauche
B.3 Moteur arriére gauche
B.4 Témoin alerte
B.5 Lecture batterie <
OK Annuler

Valider en cliquant sur OK.
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Table personnalisée des entrées et sorties du Loupiot

Etiquette Blockly | N° Broche | Description

Entrées / Capteurs

Capteur ligne droit C4 Capteur infrarouge pour suivi de ligne droit

Capteur ligne centre C5 Capteur infrarouge pour suivi de ligne centre

Capteur ligne gauche C.6 Capteur infrarouge pour suivi de ligne gauche

Lecture batterie B.5 Lecture de la tension de la batterie

Capteur proximité* B.7 §elon I'option :'Lect_ure o!e la distan(‘:e m_esurée par le télémetre
a ultrasons / Détection d’obstacles a moins de 5 cm (OPTIONS)

Sorties / Actionneurs

Témoin gauche / BP Cc.7 Témoin programmable orange gauche / Bouton-poussoir

Témoin droit / buzzer B.O Témoin programmable orange droit / Buzzer

Témoin alerte B.4 Témoin programmable rouge

Communication

BLTH TX* C.0 Envoi de données Bluetooth (OPTION)

BLTH RX* B.6 Lecture de données Bluetooth (OPTION)

Contr6le moteur (voir chapitre « Instruction spéciale Moteurs » et annexe)

PWM moteur droit C.3 Réglage de la vitesse du moteur droit
Moteur avant droit Cc1 Réglage de la direction du moteur droit
Moteur arriére droit c.2 Réglage de la direction du moteur droit
PWM moteur gauche B.1 Réglage de la vitesse du moteur gauche
Moteur avant gauche B.2 Réglage de la direction du moteur gauche
Moteur arriere gauche B.3 Réglage de la direction du moteur gauche

* Options du Loupiot.
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Personnalisation du jeu d’instructions

Vous pouvez personnaliser I'affichage du jeu d’instructions pour en limiter la quantité afin de faciliter la

'analyse et la correction des erreurs. Faire un clic droit sur la zone des blocs puis cliquer sur Editer la boite
d’outil.

[ e [ —

Configuration v {1 .. Table d'entrées / sorties L LP_N1_Axml X
(=] Configuration .
Type de PICAXE Blocks PICAXE BASIC XML
[ Picaxe-20m2 -l .
Afficher plus de types de PICAXE I LOUDIOt N1A
Vérifier le type de PICAXE connecté

Table d'entrées / sorties @
Port de communication

| com3 Intel(R) Active Manage v |
Actualiser les ports COM
Configurer et tester
Gestionnaire des périphériques
Simulation
]LOUP'OTVZ SIMU l] Insérer un bloc personnalisé
Options de simulation

Editer la boite d'outil

Une fenétre s’ouvre a partir de laquelle vous pouvez sélectionner ou désélectionner les instructions de votre
choix. Vous pouvez renommer le jeu d’instructions dans la zone « Extension ».

Editer la boite & outils

(92 k| ¥ Toutvérifier | Tout désélectionner Défaut
Exension: ] Apergu:

Loupiat N1A

1 [ Loupiot N1A
Edtion:

[“IHigh
D Low
[T Toggle
-] Pulse Output
-[¥]Sound
.. Play
-] Contral SPEN35 Music Player
[F]Tune
[ Infrared Out
[ Set Servo
-[|Set ServoPos
[l Pwmout

] »

Valider en cliquant sur OK.

Procédure de chargement d’un programme

Commencer par relier le Loupiot a I'ordinateur avec le cable de programmation USB et le mettre sous tension.
A partir du Picaxe Editor 6, ouvrir un programme.

Ll e~ | = PICAXE Edtor 6.0.9.3
B2 rres smue PoaE
_‘>] 2 i ~ % Couper =3 2 § Zoomavant 3 Grille ABG \
S N = - ll:‘ > By Copier O =l —& £, Zoom arriére ) Son
Nouveau ouveau ouveau Quyrir  Enregistrer Coller | Imprimer ~ PDF Verifier | Exécuter
Organigramme  Blockly 3 Couper 3+ Zoom100% [ Conversion

Fichier Pressepapiers | Impression rapide T | Blockly
Afticher plus de types de PILAXE W STERrs v

Véier le type de PICAXE connecté
Table dentrées / sorties

Port de commurication

[ COM3 Intel(R) Active Manage ~

Actualser les ports COM
Configurer et tester
Gestionnaire des périphériques

Simulation
LOUPIOT V2 SIMU -

Options de simulation

Syntaxe | TEE Programmer le PICAXE (F5)

Télécharger le programme en cours dans le PICAXE

=" Témoin droit / Buzzer -

BUT DU PROGRAMME: Allumer le témoin lumineux droit du robot

A partir du menu Principal ou du menu PICAXE, cliquer sur le bouton Exécuter. Vous pouvez également
utiliser la touche F5 de votre clavier.

Note : un programme téléchargé écrase le précédent.

Dossier LouPiot V2 CZE:'
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Mode simulation

La simulation sur Picaxe EDITOR 6 permet de tester un programme avant de le téléverser dans le robot.
Nous vous proposons une simulation propre au Loupiot (fichier LOUPIOT_V2_SIMU.edd). Elle n’est pas
incluse de base sur le logiciel, il faut la télécharger et I'installer.

Installation de la simulation pour le Loupiot

A partir de Picaxe EDITOR 6, dans le menu Fichier / Aide, cliquer sur « Picaxe Editor Dossier des
parametres standards ».

[l | =
Izu Principal Simuler PICAXE
' Ouwrir .
Aide et Support
.3 Quvrir exemples
[ Fermer
Manuels PICAXE:
| Envegistrer

|8 Enregistrer sous

Iy Envegistrertout

Manuel 1- Getting Stated
Manuel 2 - BASIC Commands
Manuel 3 - Interfacing Circuits

# PICAXE

Version 6093 Vérfier les mises & jour

2, Options Manuel 4- Fowcharts
Manuel 5 - Blockh {c) Revalution Education Ltd 1996-2017
Récent ! Tous drofs réservés
Installation des pilotes du cable USB AXED2Y
Espaces de travail Plus de fiches techniques Support technique:
En Ligne Contacter le support technique
Frrm=n Site Web: www picaxe com Lancer I'assistance & distance Quick Support
Forum d'assistance: www picaxeforum co.uk Gestionnairs des périphériques
Imprimer Informations systéme

Exporter

[ Quitter

Aller dans Simulations / 20 et placer le fichier « LOUPIOT_V2_SIMU.edd » préalablement téléchargé.

Acheter PICAXE
Boutique PICAXE (LK)

Distributeurs intemationausx

Dossier des pilotes AXED27
l PICAXE Editor Dossier des parametrages standards

PICAXE Editor Dossier des paraméirages personnalisés

HERRERE:]
Accueil

Partage Affichage
x I_] oh Couper X - @ Quwrir [H sétectionner tout
) Wl Copi - Modifier Aucun
Epingler dans Copier Coller cer Copier  Supprimer Renommer  Nouveau Propriétés ) L
Accés rapide EI Caoll ers - dossier - £ Historique EF'Inverser\a sélection
Presse-papiers Organiser Nouveau Ouvrir Sélectionner
« v <« ProgramData * Revolution Education » PICAXE Editor » Settings Simulations » 20 v O Rechercher dans : 20
MNom Modifié le Type Taille
7 Accés rapide
LOUPIOT_V2_SIMU 30/10/2017 15:02 PICAXE Editor Dia... 8Ko
4@ OneDrive
@ cePC
¥ Réseau

Relancer Picaxe Editor et aller dans I'onglet « Explorateur d’espace de travail » & gauche de I'écran.
Dans la rubriqgue Simulation, sélectionner « LOUPIOT_V2_SIMU » dans la liste déroulante.
Une image du robot apparait en dessous de 'onglet Simulation.

Simulation v 1

Explorateur d'espace de travail 3 -
- &MY IARRA

oW\ &=

=] Corfiguration

- Type de PICAXE

-------- | PICAXE-20M2 ~|
-------- Aficher plus de types de PICAXE
-------- Vérifier le type de PICAXE connecté
-------- Table dentrées / sorties

- Part de communication

COM30 Lien série sur Bluetouj
-------- Actualiser les ports COM

-------- Corfigurer et tester

-------- Gestionnaire des pwques
KS!muIation

| LOUPIOT V2 SIMU -l
Options de simulation

Capteur proximité :[:]

Lecture batterie : []

Dossier LouPiot V2
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Lancer une simulation

Pour lancer et contréler une simulation, utiliser les boutons Exécuter / Pause / Pas a pas / Arrét a partir du
menu Simuler.

@ Connecter - % Suivant AB;', i Son activé o
g Déconnecter <= Précédent -"'n\folume+
: Arrét  Réinitialiser

Défaut Vérifier | Exécuter Pause Pasa pas
¥ Effacer tout il Volume-

Panne... | Simulation en direct Paints d'amét Syrtaxe Simuler

Ouvrir le programme « N1-A2.xml » et lancer la simulation pour tester I'activation / désactivation d’'une sortie.
Ouvrir le programme « N1-C3.xml » et lancer la simulation pour tester I'activation / désactivation manuelle
d’une entrée.

La simulation surligne les blocs dans I'espace de travail pour vous montrer ou en est le programme.

Si vous cliquez sur les pastilles du Loupiot, cela active ou désactive ses entrées/sorties.

Vous pouvez le faire méme durant la simulation.

Si lors de la simulation d’un code, un bloc désactive ou active une sortie alors celle-ci se modifie en temps réel
sur les pastilles de I'image du Loupiot dans I'onglet Simulation.

Dossier LouPiot V2 QL]
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Mise en service du Loupiot

Le robot Loupiot est livré préprogrammé avec le fichier Loupiot_demo.xml et une piste de démonstration.
Plusieurs programmes de démonstration vous sont proposés :

- 3 pour la version de base du Loupiot

- un pour chaque option : Bluetooth, télémétre a ultrasons, détection d’obstacles.

Exemple de programme :

e e e

Pisterobot Loupiot
Programmes de démonstrations

!

| Prison (version de base)
C?E,' : Le robot reste a l'inténeur du périmétre

1

|

[ 1chotocie délimité par la ligne noire

- —

o = = ————————————— ——

Pour garantir le bon fonctionnement du robot, il est indispensable d’ajuster correctement la sensibilité de
détection des capteurs de lignes.

Programmes de démonstration
Pour lancer les programmes de démonstration des fonctionnalités du Loupiot :

1 - Mettre le robot sous tension.

2 - Positionner les capteurs de ligne sur un des codes.

Les LED témoins des capteurs de ligne au-dessus de pastilles noires doivent s’allumer.

3 - Appuyer sur le bouton-poussoir pour lancer le programme de démonstration sélectionné.

4 - Le buzzer commence a sonner. Le programme de démonstration sélectionné se lance aprés 3
secondes.

Pour essayer un autre programme de démonstration, éteindre le Loupiot et recommencer la procédure.

Code de lancement d’un programme
de démonstration

A0 Loenel

Témoins d’activité des capteurs de
ligne (LED couleur ambre)

OOIONH:

Note : Si le programme de base est écrasé, il est possible de le recharger dans le Loupiot.
Ce programme est disponible en téléchargement libre sur www.a4.fr.

Dossier LouPiot V2 QE'
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Réglage des capteurs de ligne

Le robot est livré préréglé. Cependant, les capteurs de ligne (situés a I'avant du robot sous leur LED témoin)
sont sensibles au transport et a I'environnement lumineux. Il peut arriver que vous ayez a les re-régler.
Pour cela, il suffit de suivre les étapes suivantes :

A - Positionner le robot sur la surface blanche ou il va

évoluer.

Eteindre le robot.

A l'aide d’un tournevis plat, tourner le potentiometre
[ totalement a gauche jusqu’a rencontrer la butée.

EEEy

1
PR
|

ID0IONHIAL

LED témoins des
capteurs de ligne allumées

B - Allumer le robot.
Les 3 LED témoins des capteurs de ligne doivent
étre allumées.

oot 8

JIO0TONHIAL

C - Tourner doucement le potentiomeétre dans
le sens inverse jusqu’a ce que les 3 LED
s’éteignent.

D - Ajuster la sensibilité de détection en tournant le
potentiométre un peu plus a droite afin que les LED
ne s’activent pas lorsque I'avant du robot est soulevé
de 1 ou 2 mm (cela peut arriver quand il accélére de
facon brutale).

Pour tester le bon fonctionnement du réglage, placer
les capteurs sur une ligne noire : les LED témoins
doivent s’activer.

Dossier LouPiot V2 C?E:'
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Programmation niveau 1 (version de base)

Niveau 1 : découverte progressive du jeu d’instructions et des fonctionnalités de base du Loupiot et maitrise
des principes fondamentaux pour concevoir un programme : séquences, boucles, structures conditionnelles

(test) et variables.

Liste des programmes Niveau 1

Nom du
fichier

Description

Objectif

Niveau 1 A

Fichier modéle : LP_N1_A.xml

LP_N1_A1 | Activer un témoin lumineux
. . . . . Fonctionnalité matérielle abordée :
LP_N1_ A2 | Activer / désactiver un témoin lumineux - Allumage / extinction des témoins
LP_N1_A3 | Faire clignoter un témoin lumineux lumineux
- Jouer un son avec le buzzer
LP_N1_A4 | Faire clignoter deux témoins lumineux en alternance Notions de programmation
LP_N1_A5 | Faire clignoter un témoin lumineux 5 fois (méthode 1) apordees : . .
- Séquence d’instructions
LP_N1_A6 | Faire clignoter un témoin lumineux 5 fois (méthode 2) | - Temps d’'attente
i - Boucle infinie et Boucle « For »
LP_N1_A7 | Jouer une musique - Activer / désactiver une sortie
LP_N1_A8 | Faire biper le buzzer
Niveau 1 B
Fichier modéle : LP_N1 B.xml
LP_N1_B1 | Avancer
LP_N1 B2 | Avancer puis s’arréter
LP_N1 B3 | Tourner a droite puis a gauche Fonctionnalité matérielle abordée :
LP_N1_B4 | Tourner en rond - Gestion des moteurs
LP_N1 B5 | Mouvement répété
LP_N1_B6 | Accélération brutale
Niveau 1 C

Fichier modéle : LP_N1_C.xml

LP_N1_C1

Recopier I'état d’'une entrée

LP_N1_C2

Recopier I'état de plusieurs entrées

LP_N1_C3

Avancer jusqu’a la ligne 1 (une condition)

LP_N1_C4

Avancer jusqu’a la ligne 2 (conditions imbriquées)

LP_N1_C5

Lecture batterie / Debug

LP_N1_C6

Appuyer 4 fois sur le BP pour jouer une musigue

Fonctionnalité matérielle abordée :
- Lecture des entrées du robot

(capteur de ligne / lecture batterie /

bouton-poussoir)

Notions de programmation
abordées :
- Debug

- Structures conditionnelles

Dossier LouPiot V2
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Exercice niveau 1 - A1 : Activer un témoin lumineux

Fichier modeéle : LP_N1_A.xml

Objectif : allumer le témoin droit du robot.

Notion(s) abordée(s) : activation d’'une sortie.

Instruction(s) utilisée(s) :

Correction :

Organigramme

Blocs

Activer
témoin D

début
.- Témoin droit / Buzzer - l activée - l

Fichier organigramme PEG6 :
LP_N1_A1_Organigramme.plf

Fichier Blockly : LP_N1_Al.xml

Remarque(s) :

- Un programme téléchargé écrase le précédent.

- Le programme dématrre a partir de I'instruction « Début » deés la fin du téléchargement ou des la mise

sous tension du robot.

- Par défaut, toutes les sorties de la carte de pilotage du robot sont désactivées. L’activation d’'une sortie
reste valide tant qu’une instruction de désactivation n’est pas exécutée, méme quand le programme est

terminé.

Dossier LouPiot V2
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Exercice niveau 1 - A2 : Activer / désactiver un témoin lumineux

Fichier modéle : LP_N1_A.xml

Objectif : allumer le témoin droit pendant 3 secondes puis I'éteindre.

Notion(s) abordée(s) : temps d’attente.

Instruction(s) utilisée(s) :

Correction :

Organigramme

Blocs

Activer
témoin O
Attendre 3
secondes
Désactiver
témain D

début

sorhe Témoin droit / Buzzer -

attendre pendant EEEI ms

sorae Témoin droit / Buzzer -

Fichier organigramme PES6 :
LP_N1_A2_Organigramme.plf

Fichier Blockly : LP_N1_A2.xml

Remarque(s) :

- L’instruction « Attendre » permet d’introduire un temps d’attente avant I'exécution de l'instruction qui suit.

- En programmation par blocs, la derniere instruction exécutée marque la fin du programme.

Dossier LouPiot V2
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Exercice niveau 1 - A3 : Faire clignoter un témoin lumineux

Fichier modéle : LP_N1_A.xml

Objectif : faire clignoter le témoin droit toutes les secondes.

Notion(s) abordée(s) : boucle infinie.

Instruction(s) utilisée(s) :

1

1 —

! Wémoin droit / Buzzer - Iaclwee vl attendre pendant m] ms
I

1

1

____________________________________________________________________________________________

Correction :

/1y répéter indéfiniment
faire

Organigramme

Deébut

b

Activer
témoin D

Attendre 0.5
secondes

Désactiver
témoin D

Attendre 0.5
secondes

7€héter indéfiniment

" -.l17= Témoain droit / Buzzer -

attendre pendant ﬂm‘ ms
1| Témoin droit / Buzzer -
attendre pendant ﬂm‘ ms

Fichier organigramme PE6 :
LP_N1_A3_ Organigramme.plf

Fichier Blockly : LP_N1_A3.xml

Remarque(s) :

- Les instructions sont exécutées de maniére séquentielle : les unes a la suite des autres.

- Le microcontrdleur exécute plusieurs milliers d’'instructions par seconde.
Il est nécessaire dans cet exemple de placer des temps d’attente pour voir les changements d’état de la
LED. Un seul temps d’attente ne suffit pas pour rendre le clignotement perceptible.

- La séquence d’instructions englobée dans le bloc « répéter indéfiniment » (boucle infinie) est exécutée

en permanence.

Quand on arrive a la derniere instruction (dernier bloc) englobée dans la boucle « répéter indéfiniment »,
le programme reprend & partir de la premiére instruction contenue dans la boucle.

Dossier LouPiot V2
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Exercice niveau 1 - A4 : Faire clignoter deux témoins lumineux en

alternance

Fichier modéle : LP_N1_A.xml

Obijectif : faire clignoter de maniere alternée les témoins droit et gauche toutes les secondes.

Notion(s) abordée(s) :

Instruction(s) utilisée(s) :

1

1 2
:mTémindmit!Buzzervladiwée'l attendre pendant (1)) | ms
1

1

1

____________________________________________________________________________________________

Correction :

Organigramme

Blocs

Deébut
b

Activer
témoin D

Désactiver
témaoin G
Attendre 0.5
secondes

Attendre 0.5
secondes

Activer
témoin G

Ceésactiver
témaoin D

répéter indéfiniment

Témoin droit / Buzzer -
;7= Témoin gauche / BP -
attendre pendant  [Ei[1) | ms

- y= Témoin droit / Buzzer -
~ .\ Témoin gauche / BP -
attendre pendant  [E0[1) | ms

Fichier organigramme PEG :
LP_N1_A4 Organigramme.plf

Fichier Blockly : LP_N1_A4.xml

Remarque(s) :

Dossier LouPiot V2
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Exercice niveau 1 - A5 : Faire clignoter un témoin lumineux 5 fois -
Méthode 1

Fichier modéle : LP_N1_A.xml

Obijectif : faire clignoter le témoin droit 5 fois avec un intervalle de 1 seconde.

Notion(s) abordée(s) : répéter n fois une séquence.

Instruction(s) utilisée(s) :

Correction :

Organigramme

Debut

Activer
témain D

Attendre 0.5
secondes
Désactiver
témain D

Attendre 0.5
secondes

Activer
témain D

Attendre 0.5
secondes
Désactiver
témain D

Attendre 0.5
secondes

Activer
témain D
Attendre 0.5
secondes
Désactiver
témain D
Attendre 0.5
secondes
Activer
témain D
Attendre 0.5
secondes
Désactiver
témain D

Attendre 0.5
secondes

Activer
témoin D
Attendre 0.5
secondes
Désactiver
témoin D
Attendre 0.5
secondes

-+j =1 Témoin droit / Buzzer -
attendre pendant m' ms
sortie
attendre pendant m' ms
sortie
attendre pendant m' ms
sortie
attendre pendant m' ms
sortie
attendre pendant E“'jm. ms
sortie
attendre pendant E‘EE). ms
sortie
attendre pendant m ms
sortie
attendre pendant m ms
sortie
attendre pendant m ms
sortie
attendre pendant m ms

Fichier organigramme PE6 : LP_N1_A5_Organigramme.plf

Fichier Blockly : LP_N1_A5.xml

Remarque(s) :

- La répétition multiple d'une méme séquence d’instructions peut étre fastidieuse a rédiger.

- Une instruction plus appropriée permet de simplifier I'écriture du programme (voir exercice suivant).
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Exercice niveau 1 - A6 : Faire clignoter un témoin lumineux 5 fois -
Méthode 2

Fichier modéle : LP_N1_A.xml
Obijectif : faire clignoter le témoin droit 5 fois avec un intervalle de 1 seconde.
Notion(s) abordée(s) : boucle de type répéter n fois (boucle FOR).

Instruction(s) utilisée(s) :

1

1 - . - s

! mTemom droit / Buzzer - Iactn.vee vl
1

1
ll attendre pendant @” ms
! ey |
1

£ compter avec (EI%D de gl jusqu'a El par pas de
faire

Correction :
Organigramme

7171 Témoin droit / Buzzer -

attendre pendant m‘ ms
|| Témoin droit / Buzzer -

attendre pendant m‘ ms

Activer
témaoin D

Attendre 0.5
secandes

Désactiver
témaoin D

Attendre 0.5
secandes

varA
=varA +1

Fichier organigramme PE®6 : . .
LP_N1_A6_Organigramme.plf Fichier Blockly : LP_N1_A6.xml

Remarque(s) :

- Le bloc « compter avec varA de 1 jusqu’a 5 par pas de 1 » englobe une séquence qui est répétée 5

fois.
- « VarA » est une variable qui vaut zéro au lancement du programme puis qui prend successivement les
valeurs 1, 2, ..., 5 avant que le programme ne s’arréte. Elle peut étre utilisée en lecture pour les blocs

contenus dans la boucle mais ne doit pas étre modifiée durant celle-ci.
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Exercice niveau 1 - A7 : Jouer une musique

Fichier modeéle : LP_N1_A.xml
Objectif : jouer une musique sur le buzzer.
Notion(s) abordée(s) : activer / désactiver une sortie a une fréquence donnée.

Instruction(s) utilisée(s) :

____________________________________________________________________________________________

Correction :
Organigramme Blocs

jdi.ler Happy Birthday - mTémoin droit / Buzzer - l

Lecture
Happy...

Fichier organigramme PE6 : s .
LP_N1_A7_Organigramme.plf Fichier Blockly : LP_N1_A7.xml

Remarque(s) :
- Le buzzer et le témoin droit sont branchés sur la méme entrée/sortie du microcontréleur. On ne peut donc

pas utiliser les deux fonctionnalités en méme temps. Ici, quand on choisit d’utiliser le buzzer, le contrble
de la LED devient impossible mais elle s’allume en fonction de la musique jouée.
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Exercice niveau 1 - A8 : Faire biper le buzzer
Fichier modéle : LP_N1_A.xml

Objectif : créer un bip audible et répété indéfiniment.

Notion(s) abordée(s) : faire biper le buzzer.

Instruction(s) utilisée(s) :

1

l jouer son ml pendant ml (=8 Témoin droit / Buzzer - attendre pendant ml ms
: —_

1

1

répéter indéfiniment

Correction :
Organigramme

Debut

I jo-uerson Ej)‘ pendant l == Témoin droit / Buzzer -

attendre pendant ‘ ms

SonB.0, { 80,
25)

Attendre 0.25
seconde

Fichier organigramme PEG6 : L .
LP_N1_A8 Organigramme.plf Fichier Blockly : LP_N1_A8.xml

Remarque(s) :
- Le bloc « jouer son ... pendant ... ms sur ... » est congue pour créer des bips audibles pour les jeux et
les claviers par exemple.
- Pour jouer de vraies notes de musique, comme dans I'exemple précédent il faudra utiliser une autre
instruction non proposée dans le fichier modéle (voir 'exemple du niveau 2 : Jouer la musique de Star

Wars).
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Instruction spéciale Moteurs BOT120 Microbot
BOT120 Microbot+vitesse
CHI035

KMRO01 Minirobot

La rubrique « Moteurs » de la boite a outils propose deux blocs pour gérer
les déplacements du Loupiot :
- « Loupiot » pour gérer le sens de déplacement du robot.
- « Loupiot + vitesse » pour modifier la vitesse de fonctionnement par KMRO1 Minirobot+vitesse
défaut du robot (128). servo moteur

v Loupiot
Contrdle du déplacement Loupiot+vitesse I

» O @ Loupiot -

« m )

L\ Stop -

Une liste déroulante donne acces a des consignes de déplacement explicites « Stop », « Avancer », ...

La consigne « Tourner » signifie que le robot fait une rotation centrée entre ses 2 roues (un moteur activé
dans un sens, l'autre dans le sens opposé).

La consigne « Virer » signifie que le robot fait une rotation centrée sur une roue (un moteur activé, l'autre
arréte).

Par défaut, la vitesse de rotation de chaque moteur du robot est de 128 sur une échelle de 0 a 255. L’instruction
« Loupiot + vitesse » ci-apres peut étre utilisée pour modifier cette valeur.

Contrble de la vitesse

w &) %@ Loupiot+vitesse -
4 m P
74 L4 A\ Stop -

vitesse gauche = [2Ll]

vitesse droite = 2]

Ce bloc est réservé a la modification de la vitesse de déplacement du robot.
Par défaut, la vitesse est paramétrée a 128 pour chaque moteur.
La consigne de vitesse minimum est 80 et la consigne de vitesse minimum est 255.

IMPORTANT !

Ce bloc s'utilise de préférence en début de programme juste apres l'instruction « Début ».

La modification de vitesse des moteurs nécessite un certain temps avant d’étre stabilisée.

Il faut éviter d’introduire I'instruction « Loupiot + vitesse » dans une boucle infinie en répétant son exécution
fréequemment.

En effet, on risquerait d’observer un fonctionnement instable et erratique des moteurs.

Exemple :

NE PAS INTEGRERDE | SOl

BLOC D'INITIALISATION répéte  “définiment
DE VITESSE DANS UNE faire

BOUCLE INFINIE !

Initialisation de la vitesse de chaque moteur.

5 O S
vitesse gauche 1)
vitesse droite
. Répétition de la séquence Avancer pendant 1 s, -(>) répéter indéfiniment
tourner & droite pendant 1s. e le 0o a

A
vitesse droite 50 |

cﬂendre pendant [ [0} ms

attendre pendant m ms
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Le tableau ci-dessous présente I'état des LED témoins du sens de rotation des moteurs droit et gauche en
fonction de la direction paramétrée sur le bloc moteur Loupiot.

Note : il est possible que les LED soient activées mais que le robot n’avance pas : les LED représentent le
sens de rotation du moteur et non la vitesse.

—a
L ]

D
Al

O
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Exercice niveau 1 - B1 : Avancer

Fichier modéle : LP_N1_B.xml

Objectif : faire avancer le robot au bout de trois secondes aprés la mise sous tension.
Notion(s) abordée(s) : utiliser l'instruction « Moteurs ».

Instruction(s) utilisée(s) :

W &) G | oupiot - i
attendre pendant ﬂ"j” ms |

—_— I

1

1

I

1
1
:
1
| <« = H
1
1
1
1

2\ O Stop
Correction :
Organigramme Blocs

attendre pendant m‘ ms

&) C) @@ Loupiot -

4 '

L4 A Avancer -

Attendre 3
secondes

Avancer

Fichier organigramme PES6 : __— .
LP_N1 Bl Organigramme.plf Fichier Blockly : LP_N1_B1.xml

Remarque(s) :

- L’instruction « Avancer » reste active jusqu’a la mise hors tension du Loupiot car comme nous I'avons vu
précédemment, les entrées/sorties gardent leur état méme a la fin du programme.

- Des témoins lumineux bleus s’activent pour indiquer le sens de rotation des moteurs (voir tableau page
suivante).

- L’attente de 3 secondes placée en début de programme vous laisse le temps de débrancher le robot
avant que celui-ci ne démarre lorsque le programme a fini de se télécharger. Cette attente sera placée
dans tous les programmes N1-B utilisant les moteurs.
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Exercice niveau 1 - B2 : Avancer puis s’arréter

Fichier modéle : LP_N1_B.xml

Objectif : Au bout de 3 secondes, faire avancer le robot pendant 5 secondes puis 'arréter.

Notion(s) abordée(s) :

Instruction(s) utilisée(s) :

Correction :

Organigramme

Attendre 3
secondes

Avancer

Attendre 5
secondes

v <

Fichier organigramme PEG :
LP_N1_B2_Organigramme.plf

Fichier Blockly : LP_N1_B2.xml

Remarque(s) :
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Exercice niveau 1 - B3 : Tourner a droite puis a gauche

Fichier modéle : LP_N1_B.xml

Objectif : Au bout de 3 secondes, faire tourner le robot sur lui-méme a droite pendant 3 secondes, puis a

gauche pendant 3 secondes, puis l'arréter.
Notion(s) abordée(s) :

Instruction(s) utilisée(s) :

attendre pendant E‘jm- ms

Correction :

Organigramme

Blocs

Tourner &
gauche

Attendre 3
secondes

Attendre 3
secondes

Tourner &
droite

Attendre 3
secondes

attendre pendant m ms

-

»

VK
attendre pendant Eim. ms
.

-
LI
¢

=

4

-+
¥ 4

Tourner a gauche -

attendre pendant €[} | ms

G G Loupiot -
4 | J

L

Fichier organigramme PES6 :
LP_N1_B3_Organigramme.plf

Fichier Blockly : LP_N1_B3.xml

Remarque(s) :

- L’instruction « Tourner » inverse le sens des moteurs ce qui a pour conséquence de faire tourner le robot

sur lui-méme.

- Linstruction « Virer » anime une roue a la fois. Le robot décrit un arc de cercle autour de la roue

opposée (voir exemple suivant).
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Exercice niveau 1 - B4 : Tourner en rond

Fichier modéle : LP_N1_B.xml

Objectif : faire tourner le robot en rond pendant 5 secondes puis I'arréter.

Notion(s) abordée(s) :

Instruction(s) utilisée(s) :

a ) @ Loupiot -

40 ")y

Correction :

attendre pendant E"jm. ms

Organigramme

Attendre 3
secondes

Virer avant
droite

Attendre 5
secondes

attendre pendant m. ms

4 | ¥y

=4 &4 & Virer avant droite -
attendre pendant m. ms
! | Loupiot -

4 m b

Fichier organigramme PES6 :
LP_N1_B4_ Organigramme.plf

Fichier Blockly : LP_N1_B4.xml

Remarque(s) :

- Linstruction « Tourner » inverse le sens des moteurs ce qui a pour conséquence de faire tourner le robot

sur lui-méme.

- L'instruction « Virer » anime une roue a la fois. Le robot décrit un arc de cercle autour de la roue

opposée (voir exemple suivant).
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Exercice niveau 1 - B5 : Mouvement répété

Fichier modéle : LP_N1_B.xml

Objectif : répéter 10 fois I'action suivante : avancer puis tourner a droite afin d’effectuer un polygone.

Notion(s) abordée(s) :

Instruction(s) utilisée(s) :

Correction :

compter avec FEI-%8 de m-jusqu'é ﬂ.parpasde ﬂ.

Organigramme

Avancer

Attendre 0.75
secondes

Taurner 3
droite

Attendre 0.3
secondes

LI
M
attendre pendant ' ms

< m ¥
attendre pendant m' ms

) L

Fichier organigramme PEG :
LP_N1_B5_ Organigramme.plf

Fichier Blockly : LP_N1_B5.xml

Remarque(s) :
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Exercice niveau 1 - B6 : Accélération brutale

Fichier modéle : LP_N1_B.xml

Objectif : Au bout de 3 secondes, faire avancer le robot a 50% de sa vitesse pendant 3 secondes, puis a

100% pendant 3 secondes avant de I'arréter.

Notion(s) abordée(s) : ajouter le contréle de la vitesse au bloc de contrble des moteurs.

Instruction(s) utilisée(s) :

al~

Loupiot -
AXED20
AXED23
AXE120
AXE120+vitesse
BOT120 Microbot

CHID35
KMRO1 Minirobot
KMRO1 Minirobot+vitesse
servo mateur
v Loupiot

Loupiot+vitesse

L

O G

vitesse gauche
vitesse droift:

1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
: BOT120 Microbot+vitesse
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1

Correction :

Organigramme

Blocs

P

Avancer a
100 %

Attendre 3
secondes

Attendre 3
secondes

Avancer a 50
%a

Attendre 3
secondes

attendre pendant  ED[I) | ms
SE=N~
L
vitesse gauche 127
vitesse droite .
attendre pendant m' ms
O @
LI
) O O
vitesse gauche
vitesse droite .
attendre pendant m. ms
“ & -
4 m Py

Fichier organigramme PES6 :
LP_N1_B6_Organigramme.plf

Fichier Blockly : LP_N1_B6.xml

Remarque(s) :

- Par défaut, la vitesse du Loupiot est paramétrée a 127 (50% de la vitesse max.), 255 correspond a la

vitesse maximum du robot.

- Le robot ne commence a avancer qu’a partir d’'une consigne de vitesse d’environ 30-40

(en fonction de I'état des batteries).
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Exercice niveau 1 - C1 : Transposer I’état d’'une entrée a une sortie

Fichier modéle : LP_N1_C.xml

Objectif : transposer I'état du capteur de ligne centre sur le témoin alerte.

Pour vérifier la correspondance entre I'état du capteur et le témoin
lumineux, déplacer le robot sur la ligne.

Note : Imprimer la piste "Piste_suivi_ligne_typel" pour tester ce code.

Notion(s) abordée(s) : structure conditionnelle / Lecture de I'état d’'une Visuel de la piste

entrée du robot.

Instruction(s) utilisée(s) :

Correction :
Organigramme

Début

1 TS Capteur ligne centre -

Activer
témoin Alerte

Désachiver
témoin Alerte

_rgbéler indéfiniment

faire Liorﬁe Témoin alerte -

sinon L;orhe Témoin alerte -

Fichier organigramme PE6 :

LP_N1_C1_Organigramme.pif Fichier Blockly : LP_N1_C1.xml

Remarque(s) :
- La boucle infinie est nécessaire pour interroger en permanence I'état du capteur de ligne centre.
- Si une ligne se trouve sous un capteur de ligne, I'entrée est activée. Quand on interroge ce capteur avec
le bloc « si I'entrée ... est activée » la condition est donc validée.
- Attention : régler correctement les capteurs de ligne avant de commencer les programmes de niveau 1C.

Dossier LouPiot V2 C?E'

D-LP-V2 — 03.2018 33 a—_—




Exercice niveau 1 - C2 : Transposer I’état de plusieurs entrées

Fichier modéle : LP_N1_C.xml

Objectif : transposer I'état des capteurs de ligne droit, centre et gauche
respectivement sur les témoins lumineux droit, alerte et gauche.

Pour vérifier la correspondance entre I'état du capteur et le témoin lumineux,
déplacer le robot sur la ligne.

Note : Imprimer la piste "Piste_suivi_ligne_typel" pour tester ce code.

Visuel de la piste

Notion(s) abordée(s) :

Instruction(s) utilisée(s) :

Témoin droit / Buzzer - madivée 3 |

Correction :

Organigramme Blocs

Début
répéter indéfiniment

(= =0 S0 Témoin droit / Buzzer ~

ligne a
droite ?

Activer
témain D
Désactiver + i : i
témain D || . f . P

=TT Témoin alerte -

k.

Activer
témoin Alerte
Désactiver -
témoin Alerte

h

sinon | sortie Témoin(_}auche!BP'ldésadi\lée'I

Activer
témain G
Désactiver -
témain G

k.

Fichier organigramme PEG :

LP_N1_C2_Organigramme.plf Fichier Blockly : LP_N1_C2.xml

Remarque(s) :
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Exercice niveau 1 - C3 : Avancer jusqu’a une ligne (un capteur)

Fichier modéle : LP_N1_C.xml

Objectif : Au bout de 3 secondes, faire avancer le robot jusqu’a détecter une
ligne noire sous le capteur de ligne centre.

Note : Imprimer la piste "Piste_suivi_ligne_typel" pour tester ce code.
Notion(s) abordée(s) : attendre qu’une condition soit validée.

Instruction(s) utilisée(s) :

_______________________________________________________________________

Correction :

Visuel de la piste

Organigramme

Attendre 3
secondes

Avancer

!

igne>
Nor -(:jentre ? DO &
ul
Stop
Fichier organigramme PEG - Fichier Blockly : LP_N1_C3.xml

LP_N1_C3_Organigramme.plf

Remarque(s) :
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Exercice niveau 1 - C4 : Avancer jusqu’a une ligne (3 capteurs)
Fichier modéle : LP_N1_C.xml

Objectif : Au bout de 3 secondes, faire avancer le robot jusqu’a détecter une
ligne noire sous les trois capteurs de ligne.

Attention en fonction de l'inclinaison du Loupiot, il peut ne pas s’arréter.

Note : Imprimer la piste "Piste_suivi_ligne_typel" pour tester ce code.

Notion(s) abordée(s) : conditions imbriquées. Visuel de la piste

Instruction(s) utilisée(s) :

arréter la tache

Correction :
Organigramme

ligne &
droite ?

Attendre 3
secondes

Man

Qul

Avancer

igne au
7 - { - = - ==
<”t>w =TI =] Capteur ligne centre » J==i

[w] . ;
o ETEMET N Capteur ligne droit - f=54 activée - |

ligne a
auche 7 Maon

arréter la tache

O/[\
5

Stop

Fin

Fichier organigramme PE6 :

LP_N1_C4 Organigramme.pif Fichier Blockly : LP_N1_C4.xml

Remarque(s) :
- Si une seule condition vient & échouer, on reprend au début de la boucle infinie.
- Le bloc « arréter la tadche » sert & forcer la fin du programme. En effet, si les 3 conditions sont remplies,
le robot s’arréte mais le programme reprend au début de la boucle infinie aprés l'instruction « Stop » ce
qui ne sert plus a rien dans notre cas.
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Exemple d’utilisation de la simulation

Pour lancer et contréler une simulation, utiliser les boutons Exécuter / Pause / Pas a pas / Arrét a partir du

menu Simuler.

Principal ISimuIerl PICAXE

= @ Connecter » = Suivant AB @ Son activé
i Déconnecter = Précédent Volume+
Défaut | * Verier |
¥ Effacer tout il Volume-
Panne... | Simulation en direct | Points d'amét | Syntaxe |

Ouvrir le programme « LP_N1_C4.xml » réalisé précédemment et lancer la simulation.
La premiére instruction va activer les pastilles avant des deux moteurs pour simuler la marche avant

= on voit qu’elles passent au vert.

00000

Exécuter Pause Pasapas Arrét Réinitialiser

Simuler

Pour valider la triple condition, il faut cliquer sur les pastilles des capteurs de ligne a 'avant du robot pour

simuler leur activation.

= elles passent au jaune pour montrer qu’elles ont été activées par un élément extérieur au programme

contrairement a la couleur verte.

Quand les 3 sont activées, on voit que le programme se termine et que les sorties des moteurs sont toutes
activées pour montrer que les moteurs sont arrétés. Voir ci-dessous quelques étapes de la simulation du

programme :

Note : La simulation surligne les blocs dans I'espace de travail pour vous montrer ou en est le programme.

début
attendre pendas [ 3000 JF 5

répéter indéfiniment

=L ERSEE =] Capteur ligne gauche - K551 activée -
faire | sientrée est
faire | sientrée est
SE=N~
4 u )y
ERNG
arréter la tiche

attendre pendant  [EIII) | ms

¢ 0 G
4 m

JLwls
répéter indéfiniment

=T (28 Capteur ligne gauche - K==4 activee -
ETEMEET ST Capteur ligne centre - Red activée - |
si entrée est
~ A~
4 m )
LA
arréter la tache

attendre pendant m. ms
~al -

=TSR Capteur ligne gauche - K251 activée ~
faire | sientrée est
1= CMRETELTEEY Capteur ligne droit - JE51E

arréter la tache

Capteur proximité : D

e Tapp—

&1

Lecture batterie I:l

Capteur proximité : I:l

aseduely uogeoge,

LOIENET

Ay

Lecture batterie : D

Capteur proximité : l:l

Lecture batterie : D
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Exercice niveau 1 - C5 : Lecture batterie / debug variables

Fichier modéle : LP_N1_C.xml Symbole | Décimal
warf 170 -
Objectif : lire le niveau de tension de la batterie du Loupiot et I'afficher dans la 0 |s
fenétre Variables du logiciel. 3
. . . i . . 0 I
Notion(s) abordée(s) : lire une valeur analogique / afficher une variable sur
I'ordinateur / stocker une valeur dans une variable. HiEEiz

Instruction(s) utilisée(s) :

/1 répéter indéfiniment

Correction :

@ [ - Débeogage

Fenétre Variables

Organigramme

Debut

Lecture
b batterie vara

_ré_béter indéfiniment

faire Elre valeur analogique en [EEEMEoi=hd et stocker dans

debug

Fichier organigramme PEG :
LP_N1_C5_Organigramme.plf

Fichier Blockly : LP_N1_C5.xml

Remarque(s) :

- La valeur de la batterie est stockée dans une variable allant de 0 & 255.

- 255 correspond a2 6,6 V et 0 & 0 VV aux bornes de la batterie. On peut retrouver la tension actuelle de la
batterie a partir d’'un produit en croix.

- Pour savoir comment fonctionne le Debug, veuillez consulter la documentation du logiciel PICAXE Editor.

- Attention : le cable doit rester branché au robot pour qu’il puisse communiquer avec I'ordinateur lors du

debug.

- Attention : le debug est un des rares blocs dont le temps d’exécution est non négligeable.
- Prenez garde a prendre ce temps en considération si vous utilisez cette instruction dans vos

programmes.
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Exercice niveau 1 - C6 : Appuyer 4 fois sur le BP pour jouer une
musique

Fichier modéle : LP_N1_C.xml
Objectif : Attendre que le bouton-poussoir ait été appuyé 4 fois pour lancer une musique.

Notion(s) abordée(s) :

Instruction(s) utilisée(s) :

Correction :
Organigramme Blocs

compter avec [E-% de n' jusqu'a ﬂ' par pas de n'
faire tﬂendrejusqu'éceque Témoin gauche / BP - [ =51 activée - |

aftendre jusqu'a ce que [T gauche / BP - [

jduer Jingle Bells - [=115 Témoin droit / Euzzer M

b

Lecture Jingle
Bells

Mon
Qul
h
v—@aché?
Maon
Oul
b

vars
=varA +1

\/

Fichier organigramme PEG6 :

LP_N1_C6_Organigramme.pif Fichier Blockly : LP_N1_C6.xml

Remarque(s) :
- On place ici deux attentes a la suite car I'appui d’'un bouton est caractérisé par deux étapes : I'appui et le
relachement du bouton.
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Programmation niveau 2 (version de base)

Niveau 2 : approfondissement des principes de programmation abordés dans le niveau 1 en concevant des
programmes plus élaborés qui répondent a des cas concrets d'utilisation du robot.

Liste des programmes du niveau 2

Nom du
fichier

Description

Objectif

Niveau 2 A

Fichier modéle : LP_N2_A.xml

LP_N2_A1 | Chenillard Fonctionnalité matérielle abordée :
Clignotement en fonction de la position d’une - Utilisation concrete des témoins
LP_N2 A2 | lumi
- = ligne umineux
Accélération / Décélération du clignotement d’'une | - Utilisation concréte du buzzer
LP_N2_A3 . . .
- = LED Notions de programmation abordées :
LP_N2_A4 | Jouer la musique de Star Wars - Utilisation approfondie des variables
Niveau 2 B

Fichier modéle : LP_N2_B.xml

LP_N2_B1 | Suivi d'une ligne fine Fonctionnalité matérielle abordée :
LP_N2_B2 | Suivid’une ligne large - Utilisation concréte de la gestion des
moteurs
LP_N2_83 ACCéIération / déCéIération Notions de programmation abordées :
e s , - Procédur
LP_N2 B4 | Accélération / décélération avec procédure ocedures
Niveau 2 C

Fichier modéle : LP_N2_C.xml

LP_N2_C1 | Détecter 3 fois un code
LP_N2_C2 | Aller —retour sur une ligne
LP_N2_C3 | Prison

LP_N2_C4 | Clavier musical codé

Fonctionnalité matérielle abordée :
- Utilisation concréte des capteurs du

robot

Notions de programmation abordées :
- Opérations booléennes
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Exercice niveau 2 - Al : Chenillard

Fichier modéle : LP_N2_A.xml

Objectif : Faire clignoter les 3 témoins lumineux les uns a la suite des autres.

Instruction(s) utilisée(s) :

Correction :

(Gl temps_attente - [E] iEj)'

répéter indéfiniment

i1+ Témoin droit / Buzzer -
=1 Témoin alerte - |
attendre pendant | [ cRE 1= 1L | 'ms

11 Temoin gauche / BP -
;7= Témoin droit { Buzzer -
attendre pendant | (LR | ms

|17 Témoin alerte - |
7Y Témoin gauche / BP -

ElihNe=e =1 S temps atiente = | ms
. .

Fichier Blockly : LP_N2_Al.xml

Remarque(s) :

- On utilise ici une variable pour fixer le méme temps a toutes les attentes. Dans ce cas, il n'y a qu’un seul

champ de texte a modifier et dans le cas contraire 3.

- Modifier la valeur de la variable du temps d’attente pour voir comment le programme réagit.

- Pour modifier le nom d’une variable ou en créer une nouvelle, veuillez lire la documentation du logiciel.
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Exercice niveau 2 - A2 : Clignotement en fonction de la position d’une

ligne

Fichier modéle : LP_N2_A.xml

Objectif : Faire clignoter les 3 témoins lumineux a une vitesse variant en fonction de la position d’'une ligne

noire par rapport aux capteurs de ligne (rapide a droite et lent a gauche).

Instruction(s) utilisée(s) :

S i==8 Témoin droit / Buzzer ~ activee -

Témuin droit / Buzzer -~ I

/1 répéter indéfiniment

attendre pendant m. ms

A - Témein lumineux droit - [ =51 activée -l

Correction :

2 temps_attente -~ -1 500 )

répéter indéfiniment

N8 Capteur ligne droit = K54 activée -

LY temps_attente - M 75 )
L .

S BB ELTTEES Capteur ligne centre « [

L Y temps_attente - M 250 )
" .

Sl E ST == Capteur ligne gauche - | == 1 activée -

LY temps_attente + MM 500 |

S
—

. LW=Lel STl Témoin droit / Euzzer r
sl Témoin gauche [ BP -
basculer

ELENLIERENGE] I temps attente - | ms
\ I

Fichier Blockly : LP_N2_A2.xml

Remarque(s) :

- Linstruction « basculer » inverse I'état d’une sortie : si elle est activée, on la désactive et inversement.

Cela permet de rendre le code plus simple comme indiqué ci-dessous :

=== Témoin lumineusx droit - [ =:1 activee -

|::> ém{)in jumineux droit - |

sinon :ortie Témoin lumineux droit - | activée -

faire :orﬁe Témoin lumineux droit -

début

PP début
répéter indéfiniment T —
faire (500
.aﬂendre " = |:> faire | attendre pendant m. ms

= Témoin lumineux droit -

. o=l Témoin lumineux droit -
—

attendre pendant  [Ei) | ms

Témoin lumineux droit -
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Exercice niveau 2 - A3 : Accélération / décélération du clignotement
d’un témoin lumineux

Fichier modéle : LP_N2_A.xml

Objectif : Accélérer puis décélérer le clignotement d’un témoin lumineux en fonction du temps d’attente (plus
il est important, plus le clignotement accélére).

Instruction(s) utilisée(s) :

____________________________________________________________________________________________

O]

/" compte a rebours avec [ETND de . jusqu'a ﬂ. par pas de n.
faire

A compter avec [[E28d de m jusqu'a ﬂ par pas de n

Correction :

début
répéter indéfiniment
fare | compter avec (T de €00 | jusqua €D | parpasde D) |
(=N EEET S Témoin droit / Buzzer - |
attendre pendant =[Sz =0 =0 | ms

—

compte & rebours avec (IR de €N | jusqua EN) | parpasde € |

(EEAINGEET ST Témoin droit / Buzzer -

attendre pendant = [z = =0 | 'ms
o I

Fichier Blockly : LP_N2_A3.xml

Remarque :
- La variable utilisée dans la boucle « compter ... » prendra différentes valeurs correspondant au compte

a rebours (300, 280, .... 40, 20, 0).
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Exercice niveau 2 - A4 : Jouer la musique de Star Wars
Fichier modéle : LP_N2_A.xml
Objectif : Jouer la musique de Star Wars a partir du bloc « mélodie ».

Instruction(s) utilisée(s) :

;Clic droit pour démarrer l'assistant

/1 répéter indéfiniment

Y
=

Correction :

rgbéter indéfiniment
faire uﬁk)die tune B.0, 4, ($F0,%B5,5

[

‘575,$75,$F5}| I

Fichier Blockly : LP_N2_A4.xml

Remarque :
- Vous pouvez créer vous-méme votre musique a partir de 'assistant ou tester des musiques

téléchargeables sur www.picaxe.com
- Plus d’infos sur la commande « tune » sur : http://www.picaxe.com/BASIC-Commands/Digital-

InputOutput/tune

Utiliser I'assistant Ring Tone Tune Wizard pour créer une mélodie

Le fichier RTTTL.txt d’'une musique est indispensable pour créer le texte a insérer dans le bloc mélodie.
Vous pouvez créer ce fichier a partir de I'assistant ou bien vous rendre sur le site Picaxe pour télécharger les
zips de musiques précompilés en RTTTL.txt. Nous allons voir ici la deuxieme méthode.

Etape 1 :

Télécharger le fichier zip contenant les musiques en format RTTTL a I'adresse suivante :
www.picaxe.com/RTTTL-Ringtones-for-Tune-Command

Information Hello, Guestl Login Search..

w P I C Ax E PICAXE Store
Cloud Programming PICAXE Shop
Support Forum

Started Hardware Software Manuals Commands C it Creator Project Gallery Forums Teaching Distributors Support

Home > RTTTL Ringtones for Tune Command =

RTTTL Ringtone Downloads

We are often asked where to find the mono RTTTL format ring tones for use with the PICAXE tune command. The simplest method is generally to
use a search engine such as Google to search the term ‘RTTTL + song name’

However we also have some zip files containing several thousand (untested!) ringtones available for download here

= _7ip file of Mixed Tunes 1 (450 tunes

* 7Zip file of Mixed Tunes 2 (375 tunes)

e Zip file of Mixed Tunes 3 (10,000 tunes)
» Zip file of TV Theme Tunes (20 tunes)
» Zip file of Christmas Tunes (70 tunes)

Cliquer sur: Zip file of Mixed Tunes 1 (450 tunes) pour télécharger et décompresser le fichier sur votre
ordinateur.
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Etape 2 :

A partir de Picaxe Editor 6, faire un clic droit sur le bloc « mélodie » puis cliquer sur Démarrer I’assistant.

(W00 ;clic droit pour démarrer l'assistant

Dupliquer

Ajouter un commentaire
Reéduire le bloc
Désactiver le bloc
Supprimer le bloc

Aide

Table d'entrées / sorties

Ajouter un point d'arrét

—> Démarrer 'assistant

A partir de la fenétre Ring Tone Tune Wizard, cliquer sur Open RTTTL.txt file

Yé; Ring Tone Tune Wizard (PICAXE-20M2) x
Tune Command  Tune Editor

Select Piezo Pin: Select LED Hash:

B0 U DE—
(182
[1B3
Jw#Find ature... (]84
C]es
Open RTTTL i File []1B6&

B7
’ ‘ Paste RTTTL Text

Generate BASIC

Generate .wav File

Resutt:

Copy Close

Ouvrir le fichier starwar.txt contenu dans le zip précédemment téléchargé.
Remarque : La broche B.0 correspondant au buzzer est sélectionnée par défaut.

Etape 3:

Copier le texte généré apres l'ouverture du fichier en cliquant sur Copy et le coller dans le bloc « mélodie »
avec les touches Ctrl + V.
fé; Ring Tone Tune Wizard (PICAXE-20M2) *

Tune Command  Tune Editor

Select Piezo Pin: Select LED Flash:
B.O ~

Je#Find atune...

Open RTTTL it File

Paste RTTTL Text

Generate BASIC
Generate wav File

Resutt:

tune B.0, 4,(3F0,5B55F7 578.57A.5B8,5F0, A
$30,5F5,$37.538,530.578,570.$40. $BA,
$F0,$F5,$37.$38.575.900,$78.585|$F5.578,
5$77,575,5C0,540,578 §75,5F0,570.570,

v

 — Copy Close

Note : Si vous souhaitez composer votre mélodie a partir de I'assistant. A partir de I'onglet Tune Editor,
composez votre mélodie. Revenez sur I'onglet Tune Command puis cliquez sur Generate BASIC. Copiez le
texte de la zone Result et collez dans le bloc Mélodie.
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Exercice niveau 2 - B1 : Suivi d’'une ligne fine

Fichier modéle : LP_N2_B.xml

Objectif : Suivre une ligne faisant la largeur d’un capteur de ligne a
I'appui du bouton-poussoir.

Note : Imprimer la piste "Piste_suivi_ligne_typel" pour tester ce
code.

Visuel de la piste

Instruction(s) utilisée(s) :

S Témoin droit/ Buzzer - o] activée - |

E G VS (N ResXe 1) Témoin droit / Buzzer ~ E activee - I

A == Témoin lumineux droit m activée - l

/1 répéter indéfiniment

attendre jusqu'a ce que BESuEN c_)auche.' BP - Eactmee 'l
CEE¥
répéter indéfiniment

S 2y (== Capteur ligne droit - =58 activée -

faire | < &~

sinon

S ST == Capteur ligne gauche -~ =51 activee -
! G Loupiot -
4 | V¥

—

Fichier Blockly : LP_N2_B1.xml

Remarque(s) :

- Pensez a bien régler vos capteurs de ligne lors du test de ces programmes (voir chapitre Mise en service

du Loupiot).
- Pour tous les programmes utilisant les moteurs du robot, nous placerons une attente pour lancer le

programme (quand le bouton-poussoir est appuyé). Cela évite que le robot démarre directement apres le

transfert du programme et arrache le cable de programmation.

Dossier LouPiot V2

D-LP-V2 — 03.2018 46 ——



Exercice niveau 2 - B2 : Suivi d’une ligne large
Fichier modéle : LP_N2_B.xml

Objectif : Suivre une ligne faisant la largeur des 3 capteurs de ligne a
I'appui du bouton-poussaoir.

Note : Imprimer la piste "Piste_suivi_ligne_type2" pour tester ce code.

Instruction(s) utilisée(s) : Visuel de la piste

AWETE Y Témoin droit | Buzzer - Jocd activée - |

Elcy e RN TeToEs 1) Témoin droit / Buzzer - activée -

attendre jusqu'a ce que QIS (-Jaudle {BF ~ activee -

répéter indéfiniment

=TSN ==) Capteur ligne droit = B=s

¢ m Py
=3 L4 &3 Virer avant gauche -

—

sinon

Fichier Blockly : LP_N2_B2.xml

Remarque(s) :

Dossier LouPiot V2 QE

D-LP-V2 — 03.2018 47 ——



Exercice niveau 2 - B3 : Accélération / decélération
Fichier modéle : LP_N2_B.xml
Objectif : Faire accélérer puis décélérer le robot tout en avangant a I'appui du bouton-poussoir.

Instruction(s) utilisée(s) :

attendre pendant E”jj). ms

1
1
1
1
i
1
1
1
:
compte & rebours avec (EE# de €D jusqua D | parpasde (E) '
i
1
1
1
1
1
1
1
i
1
1

/1 répéter indéfiniment

faire

1

1

1

1

1

1

1

:

I i . 3
| & compler avec (ZTXA e @ | jusqia @] parpasde @)
1

1

1

1

1

1

1

1

1

1

Correction :

EN e CRTE TETR 1 Témoin gauche / BP - B==4 activée -

répéter indéfiniment
fare | compteravec (I==X@de (1) | jusqua ELEi) | parpasde 1)
faire | attendre pendant i) | ms

LR

vitesse gauche

vitesse droite

| attendre pendant EE]' ms
| compte & rebours avec de
faire | attendre pendant i) | ms

L

= L) k| Avancer +
vitesse gauche

vitesse droite

Fichier Blockly : LP_N2_B3.xml

Remarque(s) :
- Une boucle « répété n fois » allant de 0 a 250 par pas de 10 est exécutée 26 fois (0, 10, ..., 240, 250).
- Une accélération ou une décélération dure 1,3 secondes = 26 x 50 ms (le temps d’attente placée dans la

boucle « répété n fois »).
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Exercice niveau 2 - B4 : Accélération / décélération avec procédure

Fichier modéle : LP_N2_B.xml

Objectif : A 'appui du bouton-poussoir, faire accélérer puis décélérer le robot tout en avancant en utilisant

des procédures pour rendre le programme plus lisible.

Instruction(s) utilisée(s) :

/1 répéter indéfiniment

/N compte a rebours avec (EI M de @) | jusqua @D | par pas de (1] .
fare

", sous-fonction appeler sous-fonction Nom Sous-fonction

Correction :

début

attendre jusqu'a ce que [0l = = =0 =] 2 EI activee - I

répéter indéfiniment
faire | compter avec (TZ=X@ de [ | jusqua EE) | parpasde D

faire ~_:-:-plpeler sous-fonction Paramétrer la vitesse

sous-fonction
attendre pendant E"j]. ms
w' ) @ Loupiot+vitesse - |

| . W U
attendre pendant  [E0[1) | ms

vitesse gauche

compte a rebours avec [k de .jusqu'é m.parpasde m.

. ; " ; vitesse droite
faire ~_:-:-plpeler sous-fonction Paramétrer la vitesse

| Fichier Blockly : LP_N2_B4.xml

Remarque(s) :
- La procédure sert a ne pas réécrire deux fois la méme suite d’instructions et donc a rendre le code
principal plus lisible.

EuchtICHT= TER XNl Temoin droit / Buzzer ~ B=5d activee =

répéter indéfiniment
faire | compter avec (E=Rd de [ | jusqua @7 | parpasde €0
faire | atiendre pendant 1) | ms
SEEN~

L)

SR

vitesse gauche
vitesse droite

appeler sous-fonction Paramétrer la vitesse

i ——————— -

\

- ——

attendre pendant 1) ms
compte & rebours avec de )  jusqua (@) parpasde [E)
faire | attendre pendant 1) | ms

SESR~

4 m Y

ELIG
vitesse gauche
vitesse droite .

sous-fonction
attendre pendant ﬂ]' ms

O @

vitesse gauche

(R 4

\

—————————— -

vitesse droite
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Exercice niveau 2 - C1 : Détecter 3 fois un code

Fichier modéle : LP_N2_C.xml I

Objectif : A l'appui du bouton-poussoir, faire suivre une ligne fine au robot.
Un code (3 capteurs de ligne activés) est placé sur la ligne et doit étre
détecté trois fois par le robot pour le stopper.

Note : Imprimer la piste "Piste_suivi_ligne_avec_code" pour tester ce code.

Visuel de la piste

Instruction(s) utilisée(s) :

- = 6Ty e (0 ) Mom Sous-fonction appeler sous-fonction Nom Sous-fonction

S == Témoin droit / Buzzer - activée -

répéter

TN A -] > - Jif10])

ﬂﬁ CaEeur Iﬁne droit - I arréter la tache

attendre jusqu'a ce que [QELs (el ¥} Buzzer - Eadmee B |

DR ] code defects 7)
jri-d test - K

= Capteur tgne arot - Jand T | Capteur igne centre - JfIRZIS g U -1 Capteur igne gauche

e

sinon | sifentrée [T

Lol nombre_de_tours - LUNE 1
Of si &8 B8

faire

\_appeler sous-foncfion suivi de ligne

Fichier Blockly : LP_N2_C1.xml

Remarque(s) :

- Pour tous les programmes utilisant les moteurs du robot, nous placerons une attente pour lancer le
programme quand le bouton-poussoir est appuyé. Cela évite que le robot démarre directement apres le
transfert du programme et arrache le cable de programmation.

- La procédure « code détecté ? » comporte une opération booléenne : elle renvoie dans la variable
« test » la valeur « 0 » si au moins un des 3 capteurs de ligne est désactivé, et « 1 » s’ils sont tous
activés (ce dernier cas correspond a un code détecté).

- Lors de la détection d’'un code, pour ne pas recompter la méme détection plusieurs fois, on place la
boucle « jusqu’a test <> 1 » pour attendre que le robot soit bien sorti du code avant de poursuivre le
programme.

- Lorsque le code a été détecté trois fois et que le robot a été arrété, on force I'arrét du programme pour
que celui-ci ne recommence pas au début de la boucle infinie.
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Exercice niveau 2 - C2 : Aller / retour sur une ligne

Fichier modéle : LP_N2_C.xml

Objectif : A l'appui du bouton-poussoir, faire suivre une ligne fine au I
robot.

Lorsqu’un code (3 capteurs de ligne activés) est détecté, le robot fait
demi-tour et repart sur la ligne en sens inverse.

Note : Imprimer la piste "Piste_suivi_ligne_avec_code" pour tester ce
code.

Visuel de la piste

Instruction(s) utilisée(s) :

1 === Témoin droit / Buzzer - EI I i1~ Capteur ligne droit -

faire

sinon

- -

L

v <

Correction :

sous-fonction

aftendre jusqu'a ce que T Ea V= e fixer [Cokd & [and - 8-/ = Capteur ligne gauche - |
= aol = ||~ Capteur ligne droit - | and - I* " "= Capteur ligne centre - |
N 4 P d X g

—

4. . ¥
répéter indéfiniment sous-fonction
faire | appeler sous-fonciion code détecié ? L0 L Capteur ligne droit - L21

faire

sion | sifentrée (2 e activge -

:ppeler sous-foncfion suivi de igne

sinon | silenirée [BETE

Fichier Blockly : LP_N2_C2.xml

Remarque(s) :
- Quand un code est détecté, le robot tourne sur lui-méme pendant 0,3 seconde (le temps de sortir ses 3
capteurs de la ligne noire). Il continue ensuite jusqu’a retrouver la ligne sous son capteur de ligne centre
grace a linstruction « attendre jusqu’a ce que capteur ligne centre est activé ».
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Exercice niveau 2 - C3 : Prison

Fichier modéle : LP_N2_C.xml

Objectif : a I'appui du bouton-poussoir, empécher le robot de sortir
d’un périmeétre délimité par une ligne noire.

Note : Imprimer la piste "Piste_suivi_ligne_typel" pour tester ce code.

Visuel de la piste

Instruction(s) utilisée(s) :

A 1o Témoin lumineux droit - activée -

an

/' compter avec FEXD de m'jusqlré . par pas de .n

attendre pendant m. ms

¢ m P

2 ) C

compter avec [E:%d de n'jusqu'é Eﬁ)' par pas de
faire |

ELGH GRITE TE=Re X 18 Capteur ligne centre - ﬂadwee M l
appeler sous-fonction Ligne détectée

attendre pendant 5 | 'ms

si l'entrée est
faire Lﬁppeler sous-fonction Ligne détectée

Fichier Blockly : LP_N2_C3.xml

Remarque(s) :

- Lorsqu’une ligne noire est détectée par le capteur de ligne centre, la procédure « Ligne détectée » est
déclenchée : le robot va reculer pour s’éloigner de la ligne pendant 0,3 seconde. Il va ensuite changer de
trajectoire pour éviter de retoucher la ligne en tournant a droite.

- Pendant que le robot tourne, on vérifie qu’il ne rencontre pas une autre ligne qui pourrait se trouver a sa
droite en vérifiant I'état du capteur de ligne centre toute les 25 ms 20 fois.

- Si pendant le virage, il retrouve une ligne sous son capteur de ligne centre, on recommence toute la
procédure « Ligne détectée ».

- Le robot tourne pendant 0,5 seconde dans le cas ou aucune ligne n’est détectée.

- En effet, comme expliqué précédemment dans les remarques, la boucle « compter avec varA... »
vérifiant qu’il n’y ait pas d’autres lignes pendant le virage s’exécute 20 fois et contient une attente de 25
ms.

- Le temps de virage total vaut donc 20 x 25 ms = 0,5 seconde.
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Exercice niveau 2 - C4 : Clavier musical codé
Fichier modéle : LP_N2_C.xml
Objectif : Scanner des codes pour jouer des notes de musique.

Note : imprimer la feuille « piano_loupiot » puis positionner le Loupiot sur

les différents codes pour jouer la note correspondante. : i
Visuel de la feuille

Instruction(s) utilisée(s) :

AWETE Temoin iumineux droit - focd activee - | AN a il WASETETE Temoin lumineux droit - Jos] activee -

=000 ;clic droit pour démarrer l'assistant

Correction :
début
répéter indéfinment

LTSN =N Capteur ligne gauche ~ 58 activée ~
faire | silentrée est
faire | silentrée est
faire | mélodie

—
—

ST [ Capteur ligne droit - R4 activée -

ICUCRN L] tune E.0, 4, ($87)

—

SNGHM LY tune B0, 4, (SBE)

—
—

sinon | si lentrée (o= a1 =R est
1= (=S T (5N Capteur ligne droit + 1551 activée - |
faire =[N tune B.0, 4, ($84)

—

GO LY tune .0, 4, ($82)

—
—

ST [ Capteur ligne droit - R4 activée -

faire (=Y tune B.O, 4, ($85)

—

ENGHM WG tune B0, 4, ($B0)

Fichier Blockly : LP_N2_C4.xml

’g} Ring Tene Tune Wizard (PICAXE-20M2) X —’g} Ring Tene Tune Wizard (PICAXE-20M2)
Remarque(s) . Tune Command  Ture Editor Tune Command  Tune Editor
7z 7z ’ o y . Song Name: Select Piezo Pin: Select LED Flash;
- Pour générer les notes, on utilise I'assistant ‘
: . : BPM:
I,?lng Tgne Tune wizard (ci-contre) vu Fians e
I'exercice Niveau 2 — A4 Jouer la musique Star e - .
Wars. - - Paste RTTTL Text
- -
Tableau de correspondance des notes Francgaises et Anglaises E E

DO RE Mi FA SOL LA Sl - - hd
Duration: Mote Qctave
|Quaver 18 v|[c “|[s v
C D E F G A B | Delete Nete | R = e

X
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Programmation niveau 3 (version de base + options)

Niveau 3 : exemples d’utilisation des différentes options proposées autour du Loupiot : Bluetooth, télémétre a
ultrasons, détection d’obstacles, porte-stylo.

Liste des programmes du niveau 3

Nom du

fichier Description Objectif

Niveau 3 A - option Bluetooth
Fichier modéle : LP_N3_A.xml

LP_N3 Al | Recevoir une donnée

LP_N3_A2 | Envoyer une donnée

Fonctionnalité matérielle abordée :
- Option Bluetooth
LP_N3_ A4 | Afficher I'état des capteurs de ligne Notions de programmation
abordées :
- Communication sans fil

LP_N3_A3 | Envoyer et recevoir des données

LP_N3_A5 | Contr6ler le Loupiot avec une télécommande

LP_N3_A6 | Contr6ler le Loupiot & la voix en Bluetooth

LP_N3_A7 | Mesurer la vitesse de base du Loupiot en cm/s

Niveau 3 B - option télémeétre a ultrasons
Fichier modéle: LP_N3_B.xml

LP_N3_B1 | Lire une distance avec le debug
LP_N3_B2 | Radar de proximité

Fonctionnalité matérielle abordée :
- Option télémétre a ultrasons

LP_N3 B3 | Suivi de ligne avec évitement d’obstacle

Niveau 3 C - option détection d’obstacle
Fichier modéle: LP_N3_ C.xml

LP_N3_C1 | Prévenirla présence d’un obstacle Fonctionnalité matérielle abordée :

LP_N3_C2 | Suivi de ligne avec évitement d’obstacle - Option détection d'obstacle

Niveau 3 D - option porte-stylo
Fichier modéle: LP_N3_D.xml

LP_N3_D1 | Dessiner une forme géometrique Fonctionnalité matérielle abordée :

LP_N3_D2 | Remplir au mieux une zone délimitée - Option porte-stylo

Niveau 3 E - option pistes robotiques (circuit / suivi de ligne)
Fichier modéle: LP_N3_E.xml

LP_N3_E CIRC-LP1 Evoluer sur la piste circuit CIRC-LP1

LP_N3 E SDL LP1 | Suivre une ligne sur la piste SDL-LP1 ancéiP””a”té matérielle
abordée :
LP_N3 E SDL_LP2 Suivre une ligne sur la piste SDL-LP2 - Option pistes robotiques

LP_N3 E SDL _LP3 Suivre une ligne sur la piste SDL-LP3
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Niveau 3 A - Option Bluetooth

L'option Bluetooth permet d’établir une communication sans fil bidirectionnelle entre un smartphone Android
et le robot Loupiot. Les applications proposées sont réalisées sous Applnventor 2.

Pour utiliser les programmes / applications de I'option Bluetooth, il faut :

1) Charger le programme (fichier .xml) dans le Loupiot a partir de Picaxe Editor 6.
2) Activer le Bluetooth et appairer votre smartphone ou tablette au Loupiot.

3) Installer 'application correspondante (fichier .apk) sur votre smartphone.

4) Lancer l'application et utiliser le Loupiot en Bluetooth.

Note : pour pouvoir installer les applications d’A4, il faut autoriser l'installation d’applications de sources
inconnues dans les parameétres de sécurité de votre smartphone.

Important : si vous rencontrez des probléemes de connexion, il peut s’avérer nécessaire de relancer
'appairage, notamment si vous utilisez plusieurs robots ou plusieurs smartphones.

Pour créer / modifier une application avec Applnventor :

- avoir un compte Gmail pour la création d’'une session.

- télécharger le fichier modeéle « Bluetooth_base.aia ».
Il s’agit du fichier de base proposé par A4 pour la communication Bluetooth. Il peut étre apparenté au fichier
modéle pour Blockly. Il sert de base pour coder une application sur Applnventor. Le projet de base contient
toute la partie connexion/déconnexion au robot par Bluetooth.

Exercices

Pour chaque exercice, nous proposons des fichiers de correction :
- un fichier .xml a charger dans le robot.
- un fichier .apk a installer sur le smartphone.
- le fichier .aia modifiable avec Applnventor.

Les trois premiers programmes (LP-N3-Al a LP-N3-A3) sont donnés dans le but d’apprendre a créer une
application Applnventor puis le code correspondant pour le robot.

Quatre autres programmes (LP-N3-A4 a LP-N3-A7) sont donnés mais leurs codes ne sont pas commentés.
Les explications portent uniquement sur le principe général de I'exemple et sur le fonctionnement de
I'application Applnventor afin que vous puissiez utiliser directement la version compilée.

Le but est de se concentrer sur le codage du robot en utilisant I'application déja faite.

Le fichier contenant le code de l'application Applnventor est donné afin que vous puissiez regarder le
fonctionnement par vous-méme si cela vous intéresse.

Chaque application posséde deux versions : une application avec des graphismes simples et une application
avec des graphismes plus évolués pour que vous puissiez voir comment agir sur les parametres graphiques
et modifier le design de linterface utilisateur.
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Montage option Bluetooth

1) Démonter la coque du Loupiot afin de pouvoir positionner le
module & son emplacement sur le circuit.

2) Brancher le module Bluetooth sur le connecteur prévu sur le
circuit (il est également possible de monter une entretoise a
l'autre extrémité du capteur pour améliorer sa fixation comme
indiqué ci-dessous).

3) Remonter la coque. (Vérifier que les picots du support de piles
se sont bien insérés dans les connecteurs d’alimentation).

Vis M2x14

Module Bluetooth V3 Grove

Entretoise H 8 mm

|

| o

|

*— Ecrou M2

Prise ~d
Module Bluetooth

P Fixation entretoise
(optionnel)
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Exercice niveau 3 - Al : Recevoir des données

Fichier modéle : LP_N3_A.xml / Bluetooth_base.aia

Objectif : Envoyer a partir d’'un bouton sur I'application Android, une consigne pour faire avancer le robot
pendant une seconde.

Notion(s) abordée(s) : Réception de données du smartphone vers le robot.

Correction :

Applnventor

quand Clic
fare  appeler [EMEGEGES Envoyer1Octet

¥ 00 Wal = 1409

Déconnexion | Molice

nombre

| -

Avancer une seconde

Fichier Appinventor : LP_N3_Al.aia/ LP_N3_Al.apk

Blockly

_rébéter indéfiniment
faire | fier (Z7ND 2 [0}

' stocker donnée Bluetooth recue dans
©si 'z D 0
faire (<&~

WY

£ A4 O\ Avancer -
_a-ﬁ;ndre pendant ] ms
& ©'% Loupiot - |

W

& L) O Stop -

Fichier Blockly : LP_N3_Al.xml

Remarque(s) :

- Le bloc « stocker donnée Bluetooth recue dans donnee_recue » ne modifie pas la valeur de la variable
« donnee_recue » si aucune donnée n’a été envoyée par le smartphone. On initialise donc cette variable
a zéro manuellement a chaque tour de boucle avant d’appeler si des données ont été regues par
Bluetooth.
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Exercice niveau 3 - A2 : Envoyer des données

Fichier modéle : LP_N3_A.xml / bluetooth_base.aia

Objectif : Afficher sur le smartphone un message indiquant si le robot détecte une surface claire ou foncée.
Notion(s) abordée(s) : Envoi de données du robot vers le smartphone.

Correction :

Applnventor

initialise global CIANEN = a | [)

quand Chronométre
faire [ (5] si Bluetooth + |- :
alors | (%] si appeler [EMEGEGIES Octets disponibles pour le réception > ] m. Robot posé sur une surface

Décannexion | Malice

“l i global donnée recue © b0 appeler [EMECRLES RecevoirOctetNonSignéNuméro1
©F 8 BETTSY global donnée recue ~ =~ N 1)
alors _metue texte * W Texte * LRI Robot surélevé &
~u L BT global donnee_recue - =~ N2
R exe - WTexte - JOWMRN Robot pos sur une surface |

Fichier Appinventor : LP_N3_A2.aia/ LP_N3_A2.apk

Remarque(s) :
- La premiére condition contenue dans le bloc du composant horloge sert & vérifier que le robot est bien

connecté avant d’utiliser les blocs reliés au composant Bluetooth.

- Le bloc « appeler Bluetooth RecevoirOctetNonSignéNumérol » ne doit pas étre utilisé si on n’a pas
vérifié que des données étaient disponibles sous peine de faire crasher I'application.

- Le bloc « appeler Bluetooth Octets disponibles pour la réception » renvoie le nombre de données qui ont
été regues par le smartphone et qui n’ont encore jamais été lues par le bloc.

- Un composant horloge a été placé dans la fagade « designer » d’Applnventor. Il permet dans la facade
« block » d’obtenir le bloc « quand horlogel.chronométre » qui exécute les blocs qu’il contient toutes les
50 ms (temps de déclenchement paramétrable dans les parameétres du composant).

Blockly

début
répéter indéfimment

=TS Capteur ligne droit -
=T MM =0T = =¥ Capteur ligne centre ~ [==4 activée - |
=T M EY Capteur ligne gauche - [E51 activée - |

faire | envoyer @ | via Bluetooth

aﬂendrejusql.ré « = I8 Capteur ligne centre - E désactivée - I

envoyer - via Bluetooth

Fichier Blockly : LP_N3_A2.xml
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Exercice niveau 3 - A3 : Envoyer et recevoir des données
Fichier modeéle : LP_N3_A.xml/ bluetooth_base.aia
Objectif : Le robot renvoi au smartphone la donnée qu’il recoit de celui-ci.

Notion(s) abordée(s) : Envoyer et recevoir des données avec le robot.

Correction :

Applnventor

quand _Chronométre
faire [ [a] si Bluetooth - || Est connecté - |
alors | (2] si appeler [EITERRGED Octets disponibles pour le réception | EXB (@

alors | mettre . a ([ joint i
appeler EEIIEGHGES RecevoirOctetNonSignéNuméro1

quand Clic
faire || (o] s Zone_de_texte1 + M Texte - J> * I 255
alors k‘me.tlre Zone de textel * W Texte * N 255

sinon si Zone de textel - | Texte « 1L < Jil 0 )
alors \_metlre Zone_de_textel + M

appeler LENEGHGS Envoyer1Octet
10 M 7one de textel - I Texte * |

|

[PiNEA3

Envoyer la donnée

£ W4l b0315

Déconnexion  Notice

Derniére donnée regue : 56

Fichier Appinventor : LP_N3_A3.aia / LP_N3_A3.apk

Remarque(s) :

- Quand on envoie une donnée en appuyant sur le « boutonl » la premiére étape, pour éviter une erreur
de l'application, est de vérifier si la valeur rentrée par I'utilisateur dans la « Zone_de_textel » est bien
comprise entre 0 et 255 (intervalle des valeurs envoyables). Sinon on arrondit a la valeur limite la plus

proche.

- Comme pour I'exercice précédent, un composant horloge a été placé dans la fagade « designer » pour
pouvoir demander au smartphone toutes les 50 ms si une donnée a été recue en provenance du robot.

Blockly

rébéler indéfiniment
faire | fixer (E70D 2 m
[_Sibcker donnée Bluetoath recue dans [EIEES

Fichier Blockly : LP_N3_A3.xml
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Ex supplémentaire niv.3 - A4 : Afficher I’état des capteurs de ligne

Fichier corrigé :
- Code durobot: LP_N3_ A4 Methode 1.xml/LP_N3 A4 Methode 2.xml
- Application Appinventor de base : LP_N3_A4 Vl.aia/LP_N3_A4 Vl1.apk
- Application Appinventor avec graphismes améliorés : LP_N3 A4 V2.aia/LP_N3_A4 V2.apk

Objectif : Le smartphone affiche I'état des capteurs de ligne.

Fonctionnement de I'application Applnventor :
L’application LP_N3 A4.apk attend de recevoir des données pour paramétrer I'état de ses afficheurs
correspondant au 3 capteurs de ligne.

Voici la liste des consignes a envoyer au smartphone en fonction de I'état de chaque capteur :
- Si le capteur de ligne droit est activé, envoyer la consigne « 4 », sinon envoyer la consigne « 5 ».

- Si le capteur de ligne centre est activé, envoyer la consigne « 3 », sinon envoyer la consigne « 4 ».
- Si le capteur de ligne gauche est activé, envoyer la consigne « 1 », sinon envoyer la consigne « 2 ».

Il existe deux méthodes pour envoyer des données au smartphone :

o Méthode 1 (LP_N3_ A4 Methode_1.xml):
Méthode la plus simple.
Le robot envoie I'état de ses capteurs de ligne tous les x temps (ici x = 100 ms).
L’inconvénient de cette méthode est que le smartphone peut vite se retrouver saturé. Les données
peuvent arriver trop vite pour qu’il ait le temps de les traiter.
De plus, méme si I'état des capteurs de ligne du robot ne change pas, celui-ci redonne en boucle la
méme information au smartphone qui va refaire la méme action.

o Méthode 2 (LP_N3_A4_Methode_2.xml) :
Le robot communique avec le smartphone seulement lorsqu’il y a un changement sur 'un de ses
capteurs de ligne. Le robot retient dans des variables I'état de ses capteurs et les compare avec leurs
nouveaux états pour savoir s’il y a eu un changement.

Capture d’écran de deux versions de I’application :

LR Ak FE R 9 30 ¥4 W09:56

Déconnexion = Notice

Déconnexion = Notice

|:| capteur ligne gauche

D capteur ligne centre
D capteur ligne droit
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Ex supplémentaire niv.3 - A5 : Contréler le Loupiot avec une
télécommande

Fichier corrigé :
- Code durobot : LP_N3_A5.xml
- Application Appinventor de base : LP_N3_A5 Vl.aia/LP_N3_A5 V1.apk
- Application Appinventor avec graphismes améliorés : LP_N3 A5 V2.aia/LP_N3_A5 V2.apk

Objectif : Controler les différents mouvements du robot et sa vitesse a partir d’'une application télécommande
Applnventor.

Fonctionnement de I’application Applinventor :

Les 4 boutons de direction de la télécommande envoient chacun une consigne lorsqu’ils sont enfoncés :
—  «1»:avancer

— « 2 »:tourner a droite
—  «3»:reculer
— « 4 » :tourner a gauche.

lIs renvoient tous la méme consigne « 5 » lorsqu’ils sont relachés pour signifier au robot d’arréter son
mouvement.

Les 3 boutons de vitesse envoient une consigne lors d’un clic (enfoncé + relaché) :
— «6»:vitesse faible

—  « 7 »:vitesse modérée
—  « 8» :vitesse max.

Capture d’écran de deux versions de I’application :

LEXA FE R

LeNgeas
&' Déconnexion  Notice

Avancer

300 @ W w1344

R Ay
& Déconnexion | Notice

Tourner Tourner
Gauche Droite

Reculer

Réglera  Réglera  Réglera
vitesse_  vitesse_ | vitesse_
1 2 3

' YA Y &
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Ex supplémentaire niv.3 - A6 - Commander Loupiot a la voix en Bluetooth

Fichier corrigé :
- Code durobot: LP_N3_A6.xml
- Application Appinventor de base : LP_N3_A6.aia / LP_N3_A6.apk

Objectif : Programmer par la voix une séquence de mouvements que le robot loupiot va exécuter (actions +
temps d’exécution des actions).

Note : la reconnaissance vocale est réalisée sur les serveurs de Google et nécessite donc une connexion
internet permanente lors de l'utilisation de I'application.

Fonctionnement de I'application Applnventor :
1. Cliquer sur le bouton « Parler au robot Loupiot ».
2. Une fenétre de prise de voix s’ouvre, attendre que celle-ci vous invite a parler.
3. Enoncer la séquence de mouvements/instructions a effectuer.
4. Une fois que vous arrétez de parler, la fenétre se ferme et le robot exécute les instructions.
5. Une fois la séquence d’instructions terminée, le bouton « Parler au robot Loupiot » redevient disponible
et vous pouvez de nouveau lui donner une séquence d’instructions.

Important : Aprés la prise de voix, le robot Loupiot écrit la phrase qu’il a entendue.
Cela permet parfois de comprendre pourquoi une instruction n’a pas été exécutée. En effet, la reconnaissance
vocale de Google peut se tromper de mot ou I'orthographier d’'une maniére imprévue.

53% m 09:06 3 45 .4 53%m 09:07 ¢ .4 53%m 09:06

IR — L |

Déconnexion Notice Déconnexion Notice

Parler au robot Loupiot

Loupiot dit : Javance pendant 1 secondes. Loupiot it : Mission accomplie ! Vous pouvez me
—e donner de nouveaux ordres.

Dites quelque chose < s
i N . Loupiot a compris : "avance”.
oupiot a compris : "avance”.

Lors de I'exécution des instructions, une barre de progression vous indique ol en est le Loupiot.

Loupiot connait les instructions : Avancer / Avance, Reculer / Recule, Tourner / Tourne droite ou gauche.
Pour enchainer plusieurs instructions, il faut les séparer par le mot-clé « puis ».

Vous pouvez indiquer un temps d’exécution d’une instruction avec le mot-clé « secondes »

Par défaut, si aucune durée n’est spécifiée, le temps d’exécution de l'instruction est de 1 seconde.

Par défaut, si aucun sens de rotation n’est spécifié pour I'instruction « tourne », le robot tourne a gauche.

Si une instruction n’est pas comprise par le robot, elle n'est pas exécutée.

Si plusieurs instructions sont dites sans étre séparées par le mot-clé « puis », seule la premiére est exécutée.

Exemple : pour la formulation « avance puis accélére puis recule », le robot avance puis recule pendant une
seconde. En effet, le mot « accélere » est ignoré car il ne fait pas partie du vocabulaire du Loupiot.

Exemples non exhaustifs de formulations possibles pour la séquence suivante :
Le robot avance pendant 2 secondes puis tourne 3 secondes a gauche et enfin recule 1 seconde.

- « Avancer pendant 2 secondes puis tourner a gauche pendant 3 secondes puis recule pendant 1
seconde » ;

« Pendant 2 secondes avance puis tourne pendant 3 secondes puis recule » ;

- « Avance 2 secondes puis tourne durant 3 secondes puis recule une seconde » ;

- « 2 secondes avance puis tourne a gauche 3 secondes puis recule ».
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Ex supplémentaire niv.3 - A7 : Mesurer la vitesse de base du Loupiot en
cm/s

Fichier corrigé :
- Code durobot : LP_N3_A7.xml
- Application Appinventor de base : LP_N3_A7_Vl.aia/LP_N3_A7_V1l1.apk
- Application Applnventor avec graphismes améliorés : LP_N3 A7 V2.aia/LP_N3_A7_V2.apk

Objectif : Mesurer a partir de deux temps enregistrés sur I'application Applnventor la vitesse de base du robot
Loupiot.

Quand le chrono est lancé, le robot recoit la consigne et commence a avancer.

Le robot rencontre ensuite deux lignes espacées de X cm (placées au préalable sur son chemin) et envoie
pour chaque ligne la consigne permettant d’enregistrer un temps intermédiaire.

L’appui sur le bouton « Stop » de I'application déclenche l'arrét du robot.

En calculant le temps T que le robot a pris pour traverser les deux lignes, grace au deux temps enregistrés
dans l'application Applnventor, et 'espacement des deux lignes noires, on détermine la vitesse moyenne V
durobot: V =X/Tavec X encm et T secondes.

Fonctionnement de I’application Applinventor :

L’application LP_N3_A7.apk est un chronométre qui permet d’enregistrer des temps.

Il peut se contréler manuellement a partir des boutons de 'application ou par Bluetooth a partir du robot en
envoyant des consignes au smartphone.

Note : quand un bouton est appuyé, il envoie la méme consigne qu’on aurait envoyée au smartphone pour
activer la fonction.

Ci-dessous, la liste des consignes a envoyer au smartphone ou envoyées par le smartphone pour chaque
fonction de I'application :

- « 1 »:Lancer le chrono

- « 2 » : Mettre en pause le chrono

- « 3 » : Stopper le chrono (remise a zéro)

- « 4 » : Enregistrer un temps intermédiaire

- « 5 » : Vider la liste de temps enregistrés

- « 6 » : Enregistrer les temps dans un fichier texte

Capture d’écran de deux versions de I'application :

3 © P4 w1156 LEACA FI RIED]

Déconnexion  Notice App

Déconnexion  Notice App

00:04:48

o O

00:05:49

Pause Stop

Ajouter Vider Enregistrer

Temps 2 00:00:99

Temps 2 00:02:79

Temps1: 00:00:34

Ternps 1: 00:00:28
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Niveau 3 B - Option télémetre a ultrasons

L'option télémeétre a ultrasons permet au robot de connaitre avec précision la distance en centimétre qui le

sépare d’'un objet suffisamment large (comme un verre d’eau ou un autre robot Loupiot).
Attention : ce capteur ne mesure pas en ligne droite mais en cone. Il peut donc détecter des objets légerement

excentrés de son axe.

Distance

A 4

A

Mesure des distances de 2 a 255 cm.

'"s‘g:::r':" Une LED rouge s’allume briévement sur la face arriére
Emetteur ll  ——_ _ du capteur pour indiquer que la mesure a bien été
______ Surface effectuée.
1111 . réfléchissant  Sila LED est en permanence allumée cela veut dire que
) L eermzm= le son le capteur lance des mesures en permanence.
Récepteur « T\ \ Echo
VAN
A

\

Montage option télémetre a ultrasons
Le kit contient deux composants : un télémetre a ultrasons permettant de mesurer la distance et un élévateur
de tension 5 V qui alimente le télémeétre a ultrasons.

1) Démonter la coque du Loupiot.

2) Positionner le support de I'élévateur de tension sur le
connecteur du circuit.

3) Brancher I'élévateur de tension sur le support.

4) Remonter la coque. (Vérifier que les picots du support de piles
se sont bien insérés dans les connecteurs d’alimentation).

5) Brancher le télémétre a ultrasons a 'emplacement prévu sur le

circuit a 'avant du robot.

Télémeétre a ultrasons
Elévateur de tension 5 V

Support élévateur de tension

Prise télémeétre a ultrasons

Prise élévateur de tension
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Exercice niveau 3 - B1 : Lire une distance avec le debug Variables

%

Fichier modéle : LP_N3_B.xml Symbole | Décimal
vard 17
Objectif : Afficher la valeur mesurée par le télémeétre a ultrasons dans la fenétre 0
Variables avec le debug. 0
0
0

[i=| Variables

Correction :
Blocs

répéter indéfiniment

faire | lire distance ultrason en [ER g S Cakd et stocker dans

debug

Fichier Blockly : LP_N3_B1.xml

Remarque(s) :
- Garder le robot branché a I'ordinateur pour voir le résultat du debug dans la fenétre Variables.

- Il n’y a pas de temps d’attente placé dans la boucle infinie.

- On peut s’attendre en conséquence a voir la LED rouge du capteur a ultrasons éclairer en continu car il
devrait y avoir un grand nombre de mesures par secondes. Or, on remarque que la LED clignote plutdt
rapidement mais pas en continu. C’est di au bloc debug qui prend un temps d’exécution non négligeable
pour transmettre les valeurs retenues dans la mémoire du robot vers l'ordinateur.

Exercice niveau 3 - B2 : Radar de proximité

Fichier modéle : LP_N3_B.xml

Objectif : Faire biper le buzzer avec une fréquence variant en fonction de la distance mesurée par le télémetre
a ultrasons (similaire a un radar de recul pour une voiture).

Correction :
Blocs

début
répéter indéfiniment

faire | lire distance ultrason en et stocker dans
fixer EEITNETES & - W7)

attendre pendant m. ms
jouer son [[E]' pendant ' 108 Témoin droit / Buzzer -

Fichier Blockly : LP_N3_B2.xml

Remarque(s) :
- Le bip a une durée fixe de 35 ms. On fait varier seulement la durée entre chaque bip.

- Le bloc « jouer son ... pendant ... sur ... » n'accepte pas de variable dans la case durée.
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Exercice niveau 3 - B3 : Suivi de ligne avec évitement d’obstacle

Fichier modéle : LP_N3_B.xml

Objectif : A l'appui du bouton-poussoir, le robot suit une ligne fine et
s’arréte quand un obstacle a moins de 6 cm est détecté.

Note : Imprimer la piste "Piste_suivi_ligne_typel" pour tester ce
code.

Correction :

Visuel de la piste

Blocs

attendre jusqu'a ce que EELGITE

L

o & &
répéter indéfiniment
faire | appeler sous-fonction Suivi_de_ligne
lire distance ultrason en et stocker dans FE-%8

et stocker dans [ZE%

sous-fonction

S = Capteur ligne droit « (=5

fare | <~ « ~

LI

4 &4 &3 Virer avant droite -

ENGIMRET V= TEY Capter ligne centre - 254 activée +

11 ==) Capteur ligne gauche -

faire | = « ~ BNk

4 m ¥

=4 &4 &3 Virer avant gauche -

Fichier Blockly : LP_N3_B3.xml

Remarque(s) :

- Le robot attend que le bouton-poussoir soit appuyé pour lancer le programme. Cela évite que le robot
démarre directement apres le transfert du programme et arrache le cable de programmation.

- Une procédure a été placée pour rendre le code principal plus lisible.

- Les valeurs du capteur & ultrasons étant assez instables d’'une mesure a l'autre, la condition d’arrét du
robot est & 6 cm et celle de reprise a 8 cm. Cela évite que le robot ne s’arréte et ne redémarre
instantanément a cause d’une variation de mesure. On appelle ce procédé une hystérésis.
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Niveau 3 C - Option détection d’obstacle

L'option détection d’obstacle comprend un capteur de proximité infrarouge permettant au robot Loupiot de
savoir si un obstacle se trouve a moins de 5 cm de lui.

Attention : Les surfaces noires et opaques peuvent ne pas étre
détectées par le capteur.

Quand un obstacle est détecté, une lumiére rouge se déclenche sur
le capteur pour signifier qu’il I'a bien vu.

Ce capteur marche en logique inverse, c’est-a-dire que sa patte
reliée au robot est désactivée quand il voit un obstacle et est activée
quand il n’y a pas d’obstacle.

Montage option détection d’obstacle

Capteur de proximité infrarouge

Exercice niveau 3 — C1 : Prévenir la présence d’un obstacle
Fichier modéle : LP_N3_C.xml
Objectif : Le buzzer bipe quand un obstacle passe devant le capteur.

Correction :

Blocs

LT (=2 Capteur proximité™ - N=54d désactivée -
uerson (EEED | pendant 11318 Témoin droit / Buzzer -

Fichier Blockly : LP_N3_C1.xml

Remarque(s) :
- La condition illustre bien la logique inverse du capteur : s’il y a un obstacle, le capteur est désactivé et s'il
n’y a pas d’'obstacle, le capteur est activé.
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Exercice niveau 3 - C2 : Suivi de ligne avec évitement d’obstacle

Fichier modéle : LP_N3_C.xml

Objectif : A l'appui du bouton-poussoir, le robot suit une ligne fine et
s’arréte quand un obstacle a moins de 5 cm est détecté.

Note : Imprimer la piste « Piste_suivi_ligne_typel » pour ce programme.

Correction : - -
Visuel de la piste

Blocs

début s syl Suivi de ligne |
LS SR TE S 1) Témoin gauche / BP - madwee v ] —1(= (== Capteur ligne droit « ==
répéter indéfiniment faire | < & 7

fare | appeler sous-fonction Suivi_de_ligne

=1 (=== Capteur proximité® - ==

Sl S e s Capteur ligne centre - | =50 activée -

el Sl == Capteur ligne gauche - | =51 activée ~

O @

—

Fichier Blockly : LP_N3_C2.xml

Remarque(s) :
- Le robot attend que le bouton-poussoir soit appuyé pour lancer le programme.
- Cela évite que le robot démarre directement aprés le transfert du programme et arrache le cable de
programmation.
- Une procédure a été placée pour rendre le code principal plus lisible.

Dossier LouPiot V2 QE

D-LP-V2 - 03.2018



Niveau 3 D - Option porte-stylo

L’option porte-stylo permet de transformer le Loupiot en robot
dessinateur.

La piéce clipsable a l'arriere du robot peut accueillir un stylo
ou un marqueur de diamétre 9,5 mm.

En complément, nous vous proposons les éléments suivants :
Feutres effacables a sec (réf. K-LP-FEUT).

Pack de 3 pistes effacables + feutres (Réf. PISTE-PACK-
DESS1).

Pack de 4 pistes robotique (Réf. PISTE-PACK-LP1).

Les 3 pistes dessin permettent de mener plusieurs activités, comme dessiner des formes géométriques : rond,
soleil, etc.

Vous pouvez également réaliser des challenges de type « robot aspirateur » dans lesquels vous devez définir
les algorithmes adaptés pour recouvrir le plus de surface possible (surface blanche ou avec obstacles
matérialisés par des points noirs).

(ZEPISTE DESSIN

(lopisTe pessiy
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Exercice niveau 3 - D1 : Dessiner un motif géométrique

Fichier modéle : LP_N3_D.xml

Obijectif : A l'appui du bouton-poussoir, dessiner un soleil en tragcant un motif plusieurs fois.

Correction :
Blocs

=5 () @ Loupict -

4 . )y
& & & Tourner a droite - |

attendre pendant ] ms

=5 () & Loupiot -

4 m P

£ O O Stop - |
Fichier Blockly : LP_N3_D1.xml

Voici le résultat du motif dessiné par le robot.

(CEpISTE pESSIN

Remarque(s) :
- Le robot attend que le bouton-poussoir soit appuyé pour lancer le programme. Cela évite que le robot ne

démarre directement apres le transfert du programme et n’arrache le cable de programmation.
Note : vous pouvez modifier le nombre d’exécutions de la boucle « compter avec varA... » pour former un
soleil complet. Ce nombre varie en fonction de la vitesse des moteurs et de I'état des batteries du robot.
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Exercice niveau 3 - D2 : Remplir au mieux une zone délimitée

Fichier modéle : LP_N3_D.xml

Objectif : A I'appui du bouton-poussoir, remplir au maximum une zone délimitée par un contour noir, puis
avec des obstacles.

Note : vous pouvez utiliser le programme « LP-N2-C3 » (Prison) comme base et 'améliorer pour optimiser la
surface couverte par notre robot.

Correction :

Blocs

(o)) = o0l Ligne détectée
(<Tar7

4 . )y

=) L)\ Reculer -

e T e ™™ Témoin gauche / BP -

fixer to time

répéter indéfiniment
fare ([~ & ~
4. m ¥

e L4\ Avancer -

attendre e Tl (V=8 Capteur ligne centre ~

appeler sous-fonction Ligne détectée

compler avec (E7 XD de ) | jusoua | (FEETNETIRD | par pas de
faire | attendre pendant ms
sifenirée est

faire Eppeler sous-fonction Ligne détectée

Fichier Blockly : LP_N3_D2.xml

Voici le résultat aprés 5 minutes.

Avec le programme LP_N2_C3 Avec le programme LP_N3 D3

Pour améliorer le programme modeéle LP-N2-C3 qui effectue toujours la méme action quand il rencontre un
bord noir, on introduit un angle de rotation aléatoire.

Pour cela, on utilise la variable aléatoire « temps rotation » pour définir le nombre de répétitions de la boucle
« compter avec varA ... ».

Remarque(s) :

- La variable « temps_rotations » doit étre initialisée par une valeur différente a chaque fois pour avoir une
vraie suite de nombres aléatoires. C’est pourquoi on l'initialise avec le bloc « fixer temps_rotations to
time » en début de programme. Ce bloc renvoie le temps depuis 'allumage. On considére que I'utilisateur
n’appuiera jamais au méme moment sur le bouton-poussoir du robot aprées I'avoir allumé pour lancer le
programme.

- Le bloc « fixer ... valeur aléatoire » renvoie une valeur comprise entre 0 et 65535. Or, on veut que notre
nombre de rotations varie seulement de 0 a 30 pour limiter les rotations du robot. On utilise pour cela le
bloc modulo qui renvoie le reste de la division du nombre aléatoire par une valeur donnée (qui est ici de
30). Exemple 63 modulo 30 donne 3.
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On remarque que le programme pourrait encore étre amélioré en retirant les valeurs aléatoires trop petites qui
obligent le robot a tourner plusieurs fois de suite pour éviter une ligne noire ou des obstacles (matérialisés ici

par les points noirs). Voir I'exemple LP-N3-D3.

Avec le programme LP_N3_D2

Avec le programme LP_N3_D3
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Niveau 3 E - Option pistes robotiques

Les pistes robotique permettent de mener des activités sur
pistes : suivi de ligne, détection d’obstacles, ...

Imprimées sur bache. Format A3.

- une piste circuit pour organiser des courses entre
plusieurs Loupiots ;

Réf. PISTE-CIRC-LP1

- 3 pistes suivi de ligne avec des parcours plus ou moins complexes pour des activités de programmation
de difficulté croissante.

Réf. PISTE-SDL-LP1 Réf. PISTE-SDL-LP2 Réf. PISTE-SDL-LP3
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Exercice niveau 3 - E-CIRC-LP1 : Evoluer sur la piste
circuit

Fichier modéle : LP_N3_E.xml

Correction :

Blocs

attendre pendant EED ms

4

o A4 A3 Avancer -

répéter indéfiniment

faire | sientrée EETENAL

fare ((~ & ~

4 | ¥
4 L4 & VVirer avant droite -

attendre pendant @- ms
o |

sinon

Tourner dans le sens des aiguilles d'une montre.

Zttention: le robot doit &tre placé en conségquence au début du programme.

Fichier Blockly : LP_N3_E_CIRC_LP1.xml

Remarque(s) : Le robot doit étre placé dans le bon sens au départ.
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Exercice niveau 3 - E-SDL-LP1 : Suivre une ligne sur la
piste SDL-LP1

Fichier modéle : LP_N3_E.xml

Correction :

Blocs

début

attendre pendant

! & Loupiot -

L4

=L RS Avancer -

répéter indéfiniment

faire | attendre pendant ms

incrémenter [[ELTAEN RS de
T Capteur ligne gauche -1~
- er >
faire | < & ~

I

w1 Tourner a gauche -

r

= Virer avantgauche -

UL MEE-T=0 =] Capteur ligne droit - K204 activee -
L RO compteur i[>
» O @ Loupiot

" ¥

.

r

= Virer avant droite -

L Y Capteur ligne centre - B3
”
¥

=LA WA Avancer -
ikl compteur ~

L —

Fichier Blockly : LP_N3_E_SDL_LP1.xml
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Exercice niveau 3 - E-SDL-LP2 : Suivre une ligne sur la
piste SDL-LP2

Fichier modéle : LP_N3_E.xml

Correction :

Blocs

attendre pendant  [EN[I)) ms

attendre jusqu'a entrée est
réepéter indéfiimment
faire | sientrée est

fare | gpoar am
”
¥
S

incrémenter de  E

OF (30]

faire ([~ a 7
[ ]

= Tourner a gauche -

Fichier Blockly : LP_N3_E_SDL_LP2.xml
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Exercice niveau 3 - E-SDL-LP3 : Suivre une ligne sur la
piste SDL-LP3

Fichier modéle : LP_N3_E.xml

Correction :

Blocs
déebut

attendre pendant
w O @
¥
o Avancer -
vitesse gauche
vitesse droite

répéter indéfiniment
faire ' atendre pendant

' sientrée Capteur ligne centre - [=214 activee -
faire

(1 compteur_blanc - 1

attendre pendant ms
L

el T =1-] Capteur ligne gauche -z

LG =] Capteur ligne droit - B=t54 activee -

SO incrémenter de

5@ Loupiot -

w) Tourner a droite -

Fichier Blockly : LP_N3_E_SDL_LP3.xml
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Annexes

Schéma entrées / sorties microcontroéleur Picaxe 20M2
PICAXE-20M2

+wv+ U 200 ov
Serial In [ 2 191 Serial Out (DAC)
(Touch /ADC /Out/1In) C.7 3 181 B.0 (In / Out / ADC / Touch / SRI)
(In)C.6 4 173 B.1 (In / Out / ADC / Touch / SRQ / pwm)
(hpwm A/ pwm / Out /In) C.5 ] 5 16[1d B.2 (In / Out / ADC / Touch)
(hpwm B /Out/ In) C.4 []6 151 B.3 (In / Out / ADC / Touch)
(hpwm C / pwm / Touch /ADC / Out / In) C.3 7 141 B.4 (In / Out / ADC / Touch / hpwm D)
(kb clk / pwm / Touch /ADC / Out / In) C.2 [ 8 1301 B.5 (In/ Out /ADC / Touch / hi2c sda)
(kb data / Touch / ADC / Out / In) C.1 ¢ 1201 B.6 (In / Out / ADC / Touch / hserin)
(hserout / Out / In) C.0 L 10 1 B.7 (In/ Out/ hi2c scl)
Etiquette Blockly | N° Broche | Description
Entrées / Capteurs
Capteur ligne droit CA4 Capteur infrarouge pour suivi de ligne droit
Capteur ligne centre C5 Capteur infrarouge pour suivi de ligne centre
Capteur ligne gauche C.6 Capteur infrarouge pour suivi de ligne gauche
Lecture batterie B.5 Lecture de la tension de la batterie
Capteur proximité* B.7 Selon l'option : Lect_ure de la distance mgsurée par le télémétre
' a ultrasons / Détection d’obstacles a moins de 5 cm (OPTIONS)

Sorties / Actionneurs
Témoin gauche / BP Cc.7 Témoin programmable orange gauche / Bouton-poussoir
Témoin droit / buzzer B.0 Témoin programmable orange droit / Buzzer
Témoin alerte B.4 Témoin programmable rouge
Communication
BLTH TX* C.0 Envoi de données Bluetooth (OPTION)
BLTH RX* B.6 Lecture de données Bluetooth (OPTION)
Contréle moteur
PWM moteur droit C.3 Réglage de la vitesse du moteur droit
Moteur avant droit C.1 Réglage de la direction du moteur droit
Moteur arriére droit C.2 Réglage de la direction du moteur droit
PWM moteur gauche B.1 Réglage de la vitesse du moteur gauche
Moteur avant gauche B.2 Réglage de la direction du moteur gauche
Moteur arriére gauche B.3 Réglage de la direction du moteur gauche

* Options du Loupiot.

La table suivante donne le détail des sorties utilisées pour piloter les moteurs et gérer leur vitesse a I'aide

d’instructions de base.

Table de vérité - Contréle des moteurs

Moteur Gauche Moteur Droit
Broches Utilisées B.2 B.3 B.1 C.1 Cc.2 C.3
Marche Avant Activé Désactivé Vit Activé Désactivé Vit
Marche Arriere Désactivé | Activé lesse Désactivé | Activé lesse
= — — PWM — — PWM
Arrét Moteur Active Activé Activé Activé

Piste de test

Piste de démonstration
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Animation lumineuse (
Séquence de clignotement des LED
avec une musique

Suivi de ligne

Le robot reste a l'intérieur du périmétre : . .
Le robot suit la ligne noire

délimité par la ligne noire

Piste de demonstration (6 programmes)
Pour robot Loupiot

[ ecHnoL0G ]

(Notice d’utilisation au verso)

Programmes disponibles sur http://a4.friwiki/index.php/Loupiot
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http://a4.fr/wiki/index.php/Loupiot
http://www.a4.fr/

Notice d’utilisation de la piste de démonstration

Le robot Loupiot est livré préprogrammé avec le fichier Loupiot_demo.xml et une piste de démonstration.
Plusieurs programmes de démonstration vous sont proposés : 3 pour la version de base du Loupiot et un pour chaque option :
Bluetooth, télémétre a ultrasons, détection d’obstacles.

Pour lancer les programmes de démonstration des fonctionnalités du Loupiot :

1 - Mettre le robot sous tension (aprés avoir inséré les 3 piles AAA dans le logement prévu a cet effet).

2 - Positionner les capteurs de ligne sur un des codes.

= Les LED témoins des capteurs de ligne au-dessus de pastilles noires doivent s’allumer.

3 - Appuyer sur le bouton-poussoir pour lancer le programme de démonstration sélectionné.

4 - Le buzzer commence a sonner. Le programme de démonstration sélectionné se lance aprés 3 secondes.
Pour essayer un autre programme de démonstration, éteindre le Loupiot et recommencer la procédure.

Code de lancement d’un programme
de démonstration

Témoins d’activité des capteurs de
ligne (LED couleur ambre)

Régler les capteurs de ligne

Le robot est livré préréglé. Cependant, les capteurs de ligne (situés a I'avant du robot sous leur LED témoin) sont sensibles au
transport et a I'environnement lumineux. Il peut arriver que vous ayez a les re-régler. Pour cela, il suffit de suivre les
étapes suivantes :

A - Positionner le robot sur la surface blanche ou il va évoluer.

Eteindre le robot.

A l'aide d’'un tournevis plat, tourner le potentiomeétre totalement a gauche
jusqu’a rencontrer la butée.

LED témoins des
capteurs de ligne allumées

LOIENET

i

3I00TONHOIL

B - Allumer le robot : les 3 LED témoins des capteurs |
de ligne doivent étre allumées. i

C - Tourner doucement le potentiométre dans le sens inverse
jusqu’a ce que les 3 LED s’éteignent.

D - Ajuster la sensibilité de détection en tournant le potentiométre un peu plus a droite afin que
TORIEE les LED ne s’activent pas lorsque 'avant du robot est soulevé de 1 ou 2 mm (cela peut arriver
quand il accélere de fagon brutale). Pour tester le bon fonctionnement du réglage, placer les
capteurs sur une ligne noire : les LED témoins doivent s’activer.

Logiciels, programmes, manuels utilisateurs téléchargeables gratuitement
sur http://a4.friwiki/index.php/Loupiot
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