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Introduction

La mini pince robotique est un kit fabriqué en acrylique de 3mm d’épaisseur a
assembler pour former une pince actionnée par un servomoteur a 180°. Cette pince
conviendra a un grand nombre de robots ou de cartes de programmation.

Nomenclature

10 3 x Vis acier téte cylindrique
fendue M2 x L 30 mm

—

1 Panoplie de 9 piéces en PMMA
pour le corps de la pince

8 2 x Entretoise
D2,2xD4xH12mm
@) 1 x Vis axe servomoteur
@) 1 x Rondelle M2 x 36 mm

@) 1 x Rondelle M3 x @10 mm
1 x Durite silicone
3 @4xLemm

G:) 1 x Servomoteur 9g — 0-180°

5+7 1 x Entretoise tubulaire @ 2,2 x @ 4 x H 10 mm
1 xEntretoise §2,2x @ 4xH 4 mm
C) 2 x Baguette Laiton @ 2x L8 mm
4 x Vis acier téte cylindrique
fendue M2 x L 16 mm

4 x Entretoise
\ B22xP4xH8mm

C) 7 x Ecrou acier Hexagonal M2
®

*Une animation de I'assemblage est disponible sur www.a4.fr.
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Montage

1) Assembler les bras de la pince.

4 x Vis acier téte cylindrique fendue M2 x L 16 mm
4 x Ecrou acier Hexagonal M2

SR
F == 4 x Entretoise @ 2.2 x J4H8 mm
I 2 x Baguette Laiton @ 2 x L8 mm

-

2) Assembler le systeme de pignon sur le servomoteur

1 x Servomoteur 9g — 0 - 180° + Vis axe

1 x Pignon moteur

1 x Rondelle M2 x & 6 mm

. |
X |
X |
X |
X |
1 1 xDurite Silicone @4 x L6 mm :
| i
X |
I 1xRondelle M3 x & 10 mm :
|
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3) Assembler I'ensemble de la pince a I'aide des 3 longues vis et des entretoises.

Pour simplifier le montage, il est préférable de monter la pince a I'envers en suivant les étapes
ci-dessous :

3 x Vis acier téte cylindrique fendue M2 x L 30 mm
3 x Ecrous acier Hexagonal M2

2 x Entretoise @2.2x P4 H12 mm

1 x Entretoise @ 2.2 x J 4 H 10 mm

1 x Entretoise @ 2.2 x J 4 H 4 mm

e A-lInsérer les piéces du bati sur les vis puis les entretoises :

| :
"Attention au sens deg
Pieces ¢, batj |

g

e  B-Placer les bras de la pince en alignant les baguettes en laiton avec les trous
du bati :
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e C- Assembler le servomoteur avec les pieces du bati :

0 aux sens i€
A e[/\ . I deS pleces
dU batl et dU se Vomoteu !

D

e D- Insérer le servomoteur et les pieces du bati sur les vis puis serrer les 3
écrous :

Mini pince robotique (réf. PCE-ROB-B)
Notice de montage —05.2025




Options pour robots

1. Montage sur le mBot Explorer
Le kit PCE-ROB-B-MB1M permet de fixer la pince sur le robot mBot Explorer a I'aide de
différents accessoires.

1 x Equerre 3 x 3 trous

1 x Module Adaptateur RJ25
Makeblock

1 x Cable RJ 25

2 x Rivet clip PA6 - D 4,1

2 xVisacier CHCM4 xL12 mm
2 x Ecrous acier Hexagonal M4

1. Fixer I'équerre a I'aide des vis du capteur de distance a ultrasons.
2. Fixer la pince sur I'équerre a I'aide des vis et écrous M4.
3. Fixer le module adaptateur RJ25 au robot a I'aide des rivets.
Brancher la pince sur le Slot1 du module avec le fil marron sur le GND.
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2. Montage sur le mBot 2
Le kit PCE-ROB-B-MB2M permet de fixer la pince sur le robot mBot2 a 'aide d’une
équerre fixée a I'arriére du capteur de distance a ultrasons.

1 x Equerre 3x3 trous Makeblock
2 x Vis acier CHCM4 x L 12 mm

) . . 2 x Ecrous acier Hexagonal M4
Le montage est donné dans le schéma suivant :

1. Démonter le capteur de distance a ultrasons puis fixer I'équerre derriere celui-
ci. Utiliser les mémes vis pour fixer I'ensemble.

2. Fixer la pince sur I'équerre a I'aide des vis et écrous M4.

3. Brancher la pince sur I'un des ports de la carte shield mBot2 (Port S1 dans
notre exemple) avec le fil marron sur le moins (-).
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3. Montage sur le CuteBot Pro
Le kit PCE-ROB-B-CU1M permet de fixer la pince sur le robot CuteBot Pro et de
rehausser le capteur de distance a ultrasons.

2 xVisacier TC-FM3xL12mm

1 x Réhausseur pour capteur de
distance a ultrason

1 x Cable de liaison 4 pts M/F 15 cm

4

1. Démonter le capteur de distance a ultrasons puis le connecter au robot a I'aide
du cable de liaison. (Attention a faire correspondre les couleurs entre le robot
et le capteur.)

2. Positionner le capteur de distance a ultrasons dans le réhausseur puis le
positionner au-dessus de la pince.

3. Fixer 'ensemble (pince + réhausseur) sur le robot a I'aide des vis M3.

4. Brancher la pince sur 'une des sorties du robot (S4 dans notre exemple) avec
le fil marron sur le connecteur noir.
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4. Montage sur le Maqueen Plus
Le kit PCE-ROB-B-MQ1M permet de fixer la pince sur le robot Maqueen Plus et de
rehausser le capteur de distance a ultrasons.

1
|

: 2 x Entretoises métalliques M3 x 5
1 mmxH10mm

: 1 x Réhausseur pour capteur de
: distance a ultrason

1 x Cable de liaison 4 pts M/F 15 cm

1. Démonter le capteur de distance a ultrasons puis le connecter au robot a I'aide
du cable de liaison. (Attention a faire correspondre les couleurs entre le robot
et le capteur.)

2. Positionner le capteur de distance a ultrasons dans le réhausseur puis le
positionner au-dessus de la pince.

3. Visser les entretoises sur le robot puis fixer I'ensemble (pince + réhausseur) a
I'aide des vis M3.

4. Brancher la pince sur I'un des ports du robot (P2 dans notre exemple) avec le
fil marron sur le connecteur noir.
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Cablage et programmation

La pince est actionnée par un simple servomoteur 0-180° qui nécessite une
alimentation entre 3 et 5 V. Les possibilités de compatibilités et de cablages sont
simples et multiples. La pince fonctionnera sur toutes cartes et tous robots
programmables qui prennent en charge la programmation de servomoteurs et qui ont
une plage d’alimentation entre 3 et 5 V.
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Exemples de programmes

Nous proposons en ressources libres sur www.a4.fr plusieurs exemples de
programmes pour tester et apprendre a utiliser la mini-pince robotique.

Note : Avant de tester les différents programmes : envoyer la consigne de 180° au
servomoteur de la mini-pince afin de régler manuellement les deux parties mobiles en
position fermées comme sur I'image ci-dessous.

Sur MBlock :

©O régler le servomoteur o a un angle de @

Sur MakeCode : E>

régler position servo broche PO v a

e  Pour une consigne d’angle a 30°, la pince sera ouverte.

e Pour une consigne d’angle a 180°, la pince sera fermée.
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Programme de démonstration 1
La pince du robot se referme si un objet est détecté par son capteur de distance a
ultrasons (moins de 10 cm).

Mbot Explorer : (Programme EX1-PCE-MBOT1.mblock)

Extension :

Lorsque le mBot(mcore) démarre

pour toujours
&8t distance mesurée par le capteur ultrasons du port 3 ¥ (cm) < m alors

* servo port 1¥ emplacement] ¥ positionné a un angle de @
sinon

* servo port 1w emplacement] v positionné a un angle de @ :

attendre o secs

Mbot 2 : (Programme EX1-PCE-MBOT2.mblock)

Extensions :

OB lorsque CyberPi démarre

pour toujours

&% réglerrangleduservo (1)S1% a @ i
sinon

&%t réglerrangleduservo (1)S1wv a @ 2

attendre o secs
=
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CuteBot Pro : (Programme EX1-PCE-CuteBotPro.hex)

toujours Extension :
capteur sonar om %

180° * servo 54 * angle to gkl

set 188" v+ servo 54 + angle to e -

Maqueen Plus : (Programme EX1-PCE-MaqueenPlus.hex)

Extension :

toujours

régler position servo broche P2 v 3

sinon

régler position servo broche

Cutebot-Pro
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Programme de démonstration 2
Ce programme referme la pince de maniére progressive.

Note : la valeur de la consigne de position angulaire pour le servomoteur doit rester
entre 30 et 180°.

Mbot Explorer : (Programme EX2-PCE-MBOT1.mblock)

Lorsque le mBot{mcore) démarre

Extension :
pour toujours

définir angle v a @
pendant la répétition de angle < @

*- servo port 4w emplacement1 v positionné a un angle de

attendre @ secs
ajouter o a anglew

angle

Mbot 2 : (Programme EX2-PCE-MBOT2.mblock)

O B lorsque CyberPi démarre

pour toujours Extension :

P = . . . . . . . . Bot2 shield
définir angle v a@ - A " '

pendant la répétition de angle < W@kl

o

&% régler l'angleduservo (1)S1 v a  angle

attendre @ secs

ajouter o a angle v
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CuteBot Pro : (Programme EX2-PCE-CuteBotPro.hex)

toujours Extension :

définir angle + 3 e

tant que angle =

Cutebot-Pro

faire
set 180° * serve S4 * angle to angle + °

pause (ms)
modifier angle v de e

Maqueen Plus : (Programme EX2-PCE-MaqueenPlus.hex)

toujours

définir angle * 3 e

tant que angle ¥

faire
régler position servo broche P2 ¥ 3 angle ¥

pause (ms) @
modifier angle ¥ de o

N.B. : Vous pouvez modifier la valeur du délai contenu dans la boucle pour accélérer ou
décélérer la vitesse de fermeture de la pince.
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Programme de démonstration 3
Controler la pince avec les boutons de la carte micro:bit sur un shield CODO.
Programme EX3-PCE-CODO.hex

au démarrage lorsque le bouton A ¥ est pressé

servomoteur P12 ¥ ‘aedegrées servomoteur P12 * 3 (RN degrées

lorsque le bouton B ¥ est pressé

servomoteur P12 ¥ 3 e degrées

Et pourquoi pas de I'lA avec cette pince ?

Retrouvez nos ressources sur notre site Internet a4.fr.
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