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Ressources disponibles pour le projet

Autour du projet RoboTribu, nous vous proposons un ensemble de ressources téléchargeables
gratuitement sur le wiki :

Robots Tribu
e Fichiers SolidWorks des robots et des options.

Logiciel Editor 6
e Procédure d’'installation du driver pour le cable de programmation.

e Manuel d'utilisation Editor 6.

Activités / Programmation
e Fichiers de correction des programmes pour Editor 6.

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

RoboTribu est une gamme de robots simples et faciles a réaliser qui permet de se familiariser rapidement
avec la programmation des cartes PICAXE.

Prérequis

- Installer le logiciel Picaxe Editor 6 : http://www.picaxe.com/Software
- Cable de programmation Picaxe USB (Réf : CABLE-USBPICAXE).

Editor 6

Tous les programmes ont été réalisés sous 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).

Personnalisation des entrées/ sorties

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

Ll e~ | =

m Principal Simuler PICAXE

Explorateur d'espace de travail
=] Configuration
- Type de PICAXE
[ PiIcAXE-20M2 |
Afficher plus de types de PICAXE

Vérifier le type de PICAXE connecté
Port de communication

| COM3 Intel(R) Active Manage v |

Actualiser les ports COM

Configurer et tester

Gestionnaire des périphériques
Simulation

LOUPIOT V2 SIMU L]
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 ».
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Table d'entrées / sorties

Broche Mon étiquette

B.0 Témoin droit / Buzzer

B.1 PWM 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.

Procédure de chargement d’un programme

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

[ [ 5 e N

m Fcpd) || Seider 8 PICAXE
L 2 l ~ & Couper 23 { 6 Zoomavant 3 Grille AB
L bt - =) L&

( B Copier & Zoom ariére @ Son
Nouveau Nouveau  Nouveau Quyrir  Enregistrer B o | R = PDE = ?
Organigramme  Blockly B3 Couper 5 Zoom 100%

PICAXE Editor 6.0.9.3

4 Vérifier | Exécuter
(% Conversion

i Pressepapiers | Impression rapide Blockly Syriaxe | TE Programmer le PICAXE (F5)
Afticher plus de types de PILAXE IR R

Véfier le type de PICAXE connects Télécharger le programme en cours dans le PICAXE
Table dentrées / sorties début

Port de communication - I— -
i~ COM3 Intel(R) Active Manage ~ 5,71 Témoin droit / Buzzer - M activée - I
Actualiser les ports COM
Corfigurer et tester " z :
Gestionnaire des périphériques BUT DU DROGRAMME: Allumer le témoin lumineux droit du robot
Simulation

LOUPIOT V2 SIMU -

Options de simulation

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.

Mode simulation

La simulation sur Editor 6 permet de tester un programme avant de le téléverser dans le robot.

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

[ Fone R PICAXE
T @ Connecter ~  =p Suivant e& ) Son actie o
| . Déconnecter 4= Précédent ‘ﬁll WVelume]
Arrét  Reéinitialisfr

Deéfaut Verifier Exécuter Pause Pasapas
¥ Effacertout \m‘u'nlume

Panne... | Simulation endirect |  Points d'amét | Syntaxe | Simuler

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

RobotMoto : robot équipé de 2 motoréducteurs PropulsO et d’'une
carte Picaxe MotoProg avec son option de détection de ligne.

2 capteurs infrarouges pointant vers le sol sous le chéssis permettent
de détecter une ligne.

La carte MotoProg permet de programmer des mouvements simples
(avancer, tourner) pour suivre une ligne ou naviguer sur une piste
délimitée par 2 lignes. Ne permet pas la marche arriere.

Nom du fichier Description
RT_N1-A1 Activer un moteur
RT_N1-A2 Effectuer un virage
RT_N1-A3 Tourner en rond
RT_N1-A4 Mouvement répété
RT_N1-A5 Compteur
RT_N1-A6 Ligne droite
RT_N1-A7 Arrét sur une ligne
RT_N1-A8 Suivre une ligne
RT_N1-A9 Suivre une piste

RoboTribu — Programmation avec Editor 6
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Exercice niveau 1 — Al ; Activer un moteur

Objectif : Avancer 2 secondes puis s’arréter.
Notion(s) abordée(s) : activation d’'une sortie et utiliser un temps d’attente.

Instruction(s) utilisée(s) :

sortie ([SED attendre pendant €111} | ms

Correction : RT_N1_Al.xml

sortie (SIS
sortie (X3

attendre pendant m' ms

sortie (SIS
sortie [SFE3

Remarque(s) :
- C.1 correspond au moteur de droite
- C.2 correspond au moteur de gauche
- Activer une sortie correspond a activer un moteur
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Exercice niveau 1 — A2 : Effectuer un virage
Objectif : Avancer pendant 2 secondes puis tourner pendant 2 secondes et enfin s’arréter.

Instruction(s) utilisée(s) :
sortie (53 attendre pendant  [Eii) ms

Correction : RT_N1_A2.xml

sortie
sortie
attendre pendant m. ms

sortie (K3

sortie
attendre pendant m. ms
sortie
sortie

Remarque(s) : N'utiliser qu’un seul moteur pour effectuer un virage
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Exercice niveau 1 — A3 : Tourner en rond
Objectif : Tourner a gauche pendant 3 secondes puis tourner a droite pendant 3 secondes puis s’arréter.

Instruction(s) utilisée(s) :
sortie (S1TEJ attendre pendant 1) ms

Correction : RT_N1_A3.xml

sortie (SKIEJ

sortie (¥E3
attendre pendant m- ms
sortie (SKIEJ

S C.2 -
attendre pendant EEB. ms
sortie (413
sortie (F13
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Exercice niveau 1 — A4 : Mouvement répété

Obijectif : répéter 5 fois I'action suivante : Tourner dans un sens puis dans l'autre.

Notion(s) abordée(s) : Comptage avec une variable varA.

Instruction(s) utilisée(s) :

e C.0 attendre pendant 1) | ms

/' compter avec (XD de .@.jusqu'é: a par pas de n

Correction : RT_N1_A4.xml

compter avec FE .5 de - jusqu'a @ par pas de 0
sortie
sorte
attendre pendant EED. ms

|17 C 1 - || désactivee -
SN C 2 - | activée -

attendre pendant m- ms
- |

sortie ([(KIED
sortie (FXJ
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Exercice niveau 1 — A5 : Compteur
Objectif : Répéter une figure 6 fois de suite puis s’arréter a I'aide d’'une variable a incrémenter.
Notion(s) abordée(s) : Définition et test d’'une variable.

Instruction(s) utilisée(s) :

fixer a M ' incrémenter (E.ES de D .

Correction : RT_N1_A5.xml

début

G varA - ﬁ].

répéter | sortie (GKIED
' sortie (G¥X3
attendre pendant m. ms
' soriie (X3
' sortie (¥X3

attendre pendant ‘EE. ms

incrémenter de D '

| —
jusqu'a & 6
sortie (I3
sortie (13
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Exercice niveau 1 — A6 : Ligne droite

Objectif : Avancer en continu et régler le robot pour qu’il se dirige en ligne droite.

Pour cela, tourner les potentiométres entourés en rouge.

Les potentiométres permettent de régler la puissance envoyée dans un moteur. Le potentiométre AJ1l
permet de régler le moteur de droite, et AJ2 le moteur de gauche.

T

L.—-Bj‘\_.-'

[ - - - T

0
C OO O

INW~

(_l:EC‘IU %u

Remarque(s) : ceci est un programme permettant de faire fonctionner les exercices suivants.

RoboTribu — Programmation avec Editor 6 10 QL’
01.2021 Ty



Exercice niveau 1 — A7 : Arrét sur une ligne

Objectif : S’arréter sur une ligne

Notion(s) abordée(s) : Utilisation de conditions.

~B3” B4~

5 -2
(I=:088E5].. .40

Avant cet exercice, tourner le potentiométre AJO jusqu’'a ce que les LED soient allumées sur des surfaces

claires et éteintes sur des surfaces noires (comme un ruban adhésif noir).

Correction : RT_N1_A7.xml

sortie

sortie

répéter indéfiniment

faire | sientrée est
faire | sortie [KIE)

_sorie

' sientrée est
faire | sortie (SKIED
_sortie

Remarque(s) :
- Le suiveur de ligne se compose de 2 capteurs
- C.3 correspond au capteur de droite
- C.4 correspond au capteur de gauche

RoboTribu — Programmation avec Editor 6
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Exercice niveau 1 — A8 : Suivre une ligne

Objectif : Suivre une ligne noire sur une surface.
Notion(s) abordée(s) : Utilisation du suiveur de ligne.

Correction : RT_N1_A8.xml

sortie

sortie

répéter indéfiniment

faire | sientrée est
faire | sortie [GXIES

_sorie

' sientrée (KD est
faire | sortie (KK
_sortie

Remarque(s) :
- Le suiveur de ligne se compose de 2 capteurs
- C.3 correspond au capteur de droite
- C.4 correspond au capteur de gauche

RoboTribu — Programmation avec Editor 6 12 4
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Exercice niveau 1 — A9 : Suivre une piste

Objectif : S'arréter sur une ligne.
Notion(s) abordée(s) : Utilisation de capteurs.

Correction : RT_N1_A9.xml

début
répéter indéfiniment
faire | sientrée est
faire | sortie
_sortie

sinon | sientrée est

faire | sortie (K3
Sortie (259

sinon | sortie (KK
_sortie (X3

Remarque(s) :
- Le suiveur de ligne se compose de 2 capteurs
- C.3 correspond au capteur de droite
- C.4 correspond au capteur de gauche

RoboTribu — Programmation avec Editor 6
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Programmation avec
RobotPilot

RobotPilot : robot équipé de 2 motoréducteurs PropulsO, d’'un pare-
chocs / détecteur d’obstacles et d’'une carte Picaxe MotoPilot.

2 microrupteurs connectés sur la méme entrée de la carte
permettent de détecter un obstacle (contacts gauche et droit
indifférenciés).

Permet de programmer des mouvements simples (avancer, reculer,
tourner) et effectuer des manceuvres d’évitement au contact d’'un
obstacle.

Nom du fichier Description

RT_N1-B1 Activer un moteur

RT_N1-B2 Activer un moteur

RT_N1-B3 Avancer et s’arréter au contact d’'un obstacle
RT_N1-B4 Tourner sur un obstacle

RT_N1-B5 Eviter un obstacle

RoboTribu — Programmation avec Editor 6
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Exercice niveau 1 - B1 ;: Activer un moteur

Objectif : Avancer 2 secondes puis s’arréter.
Notion(s) abordée(s) : activation d’'une sortie et utiliser un temps d’attente.

Instruction(s) utilisée(s) :

sortie (SI1EJ attendre pendant €111} | ms

Correction : RT_N1_B1.xml

sortie (SIS
S C.2 -

attendre pendant m- ms

sortie (SIS
sortie (XD

Remarque(s) : Voici les différentes sorties permettant de controler les roues du robot

RoboTribu — Programmation avec Editor 6
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Exercice niveau 1 — B2 : Activer un moteur
Objectif : Avancer 2 secondes puis reculer 2 secondes indéfiniment.
Notion(s) abordée(s) : Boucle infinie.

Instruction(s) utilisée(s) :

_ — : /1 répéter indéfiniment
sortie (GNIES attendre pendant [E0[)  ms

Correction : RT_N1_B2.xml

début

répéter indéfiniment
faire | sortie
' sortie
' sortie
' sortie
attendre pendant m. ms

T C 0 - | activee -
Y C 4 - W acivee -
U C 1 - | desactivée - |
[T C 2 - | desactivee - |

attendre pendant m. ms
- |

Remarque(s) : Voici les différentes sorties permettant de contrdler les roues du robot :

C.2

C.4
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Exercice niveau 1 — B3 : Avancer et s’arréter au contact d’un obstacle

Objectif : S’arréter lorsque qu’un obstacle est détecté par le pare-chocs.

Notion(s) abordée(s) : Utiliser une condition dépendant de I'état d’'une entrée.

Instruction(s) utilisée(s) :

/N sientrée est

Correction : RT_N1_B3.xml
début
répéter indéfiniment
faire | sientrée est
faire | sortie
_sorte

sinon | sortie (XKD
Sortie (#53

Remarque(s) : Voici les différentes sorties permettant de contrdler les roues du robot

C.2

C.4

RoboTribu — Programmation avec Editor 6 17 4
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Exercice niveau 1 — B4 : Tourner sur un obstacle
Objectif : Tourner a droite lorsqu’un obstacle est détecté par le pare-chocs.
Notion(s) abordée(s) : Utiliser une condition dépendant de I'état d’'une entrée.

Instruction(s) utilisée(s) :

/A sientrée est

Correction : RT_N1_B4.xml
debut
répéter indéfiniment
faire | sientrée est
faire | sortie
_sorte

sinon | sortie (XKD
Sortie (<53

Remarque(s) : Voici les différentes sorties permettant de controler les roues du robot

C.2

C.4

RoboTribu — Programmation avec Editor 6 18 4
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Exercice niveau 1 — B5 ; Eviter un obstacle

Obijectif : Lorsqu’un obstacle est détecté par le pare-chocs, reculer puis tourner a droite puis avancer.

Notion(s) abordée(s) : Utiliser une condition dépendant de I'état d’'une entrée.

Instruction(s) utilisée(s) :

/1 sientrée est

Correction : RT_N1_B5.xml
début
répéter indéfiniment
faire | sientrée [ZXIED est
faire | sortie

 sortie (10
attendre pendant EE. ms

| 711C0 - | desactivée -
sortie (X)) ECLN

=571 B0 - ) activee - |

attendre pendant EEB' ms
o .

Remarque(s) : Voici les différentes sorties permettant de contrdler les roues du robot

C.2

C.4

RoboTribu — Programmation avec Editor 6 19
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Programmation avec
RobotServo

RobotServo : robot équipé de 2 servomoteurs a rotation continue,
d’'un pare-chocs / détecteur d’obstacles et d’'une carte Picaxe
ServoPilot.

2 microrupteurs indépendants permettent de détecter le contact avec
un obstacle a gauche ou a droite.

Permet de programmer des mouvements simples (avancer, reculer,
tourner) pour effectuer des manceuvres d’évitement.

Les servomoteurs sont pilotables via des fonctions spécifiques sur
Blockly.

Le servomoteur est paramétrable avec des valeurs allant de 0 a un maximum.

La valeur 0 donne pour consigne au servomoteur d’aller a la vitesse maximum dans un sens, tandis que la
valeur max lui donne pour consigne d’aller, encore a la vitesse maximum, mais dans I'autre sens.

Lorsqu’on se rapproche de la moitié de la valeur max, le servomoteur va ralentir, et vers la moitié, il va
s’arréter.

Nom du fichier Description

RT_N1-C1 Activer un moteur

Exercice niveau 1 — C1: Activer un moteur
Objectif : Avancer 2 secondes puis s’arréter.
Notion(s) abordée(s) : activation d’'une sortie et utiliser un temps d’attente.

Instruction(s) utilisée(s) :

initialiser servo [(SXIED & ] positionner servo [(SIIED a ]

Correction : RT_N1_Ci1.xml

initialiser servo (OKED 2

pc_lsitionnerservu C.1-E] ml
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Programmation avec High Power

High Power : robot programmable, simple et facile a réaliser, qui
permet de se familiariser rapidement avec la programmation de la
carte PICAXE High Power.

Il est possible de décliner ce robot dans différentes versions : des
options détection de ligne et ultrasons vous sont proposées en kit.
Vous pouvez ainsi mettre en place des scénarios des plus simples aux

plus élaborés.

Nom du fichier Description
RT_N1-D1 Activer un moteur

RT_N1-D2 Effectuer un virage

RT_N1-D3 Tourner en rond

RT_N1-D4 Mouvement répété

RT_N1-D5 Compteur

RT_N1-D6 Pare-chocs

RT_N1-D7 Evitement

RT_N1-D8 Manceuvre d’évitement
RT_N1-D9 Capteur a ultrasons

RoboTribu — Programmation avec Editor 6
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Exercice niveau 1 — D1 ;: Activer un moteur

Objectif : Avancer 2 secondes puis s’arréter.
Notion(s) abordée(s) : activation d’'une sortie et utiliser un temps d’attente.

Instruction(s) utilisée(s) :

sortie ([SED attendre pendant €111} | ms

Correction : RT_N1_D1.xml

0 B.4 - B activee -
sortie CE) BN

attendre pendant [P} ms

sortie ([Z:E3
sortie (ZEE)

Remarque(s) :
- B.4 fait avancer la roue de droite
- B.5fait reculer la roue de droite
- B.6 fait avancer la roue de gauche
- B.7 fait reculer la roue de gauche
- Activer une sortie correspond a activer un moteur

RoboTribu — Programmation avec Editor 6 22 4
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Exercice niveau 1 — D2 : Effectuer un virage
Objectif : Tourner 2 secondes puis s’arréter.
Notion(s) abordée(s) : activation d’'une sortie et utiliser un temps d’attente.

Instruction(s) utilisée(s) :

sortie ([SED attendre pendant €111} | ms

Correction : RT_N1_D2.xml

attendre pendant [E[[ii] ms

sortie (CEX)
sortie

attendre pendant EI[ii] ms
sortie ZEXD

sortie [ZNE

Remarque(s) : pour tourner, il suffit d’activer un moteur dans un sens et I'autre moteur dans I'autre sens
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Exercice niveau 1 — D3 : Tourner en rond
Objectif : Tourner a gauche pendant 3 secondes puis a droite pendant 3 secondes et enfin s’arréter.
Notion(s) abordée(s) : activation d’'une sortie et utiliser un temps d’attente.

Instruction(s) utilisée(s) :
sortie (SH1EJ attendre pendant €111} | ms

Correction : RT_N1_D3.xml

attendre pendant EED' ms

sortie ZEE)
sortie
attendre pendant EED' ms
sortie CEE)
sortie
sortie CEXD
sortie (X3
attendre pendant EEI]. ms
sortie [EX3
sortie (X3
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Exercice niveau 1 — D4 : Mouvement répété

Obijectif : répéter 5 fois I'action suivante : Tourner dans un sens puis dans l'autre.
Notion(s) abordée(s) : Comptage avec une variable varA.

Instruction(s) utilisée(s) :

sortie (G1E3 attendre pendant (1)) ms

A compter avec EEI.%d de @-jusqu‘é: a'parpasde ﬂ'

Correction : RT_N1_D4.xml

attendre pendant m. ms

compter avec FE-ES de m- jusqua ([ parpasde [E)
| sortie [CEED
sortie
attendre pendant  [EII[I} ms

sortie GEE)
sortie D
sortie
sortie X353
attendre pendant  [EII[L} = ms

sortie
\Sortie CLID
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Exercice niveau 1 — D5 : Compteur

Objectif : Répéter une figure 6 fois de suite puis s’arréter a I'aide d’'une variable a incrémenter.

Notion(s) abordée(s) : Définition et test d’une variable.

Instruction(s) utilisée(s) :

Correction : RT_N1_D5.xml

attendre pendant [EI) ms

fixer CZXNDa @

répéter | sortie [CEE
' sortie
attendre pendant @i} ms
' sortie CEXD
' sortie
' sortie 03
sortie X5
attendre pendant m. ms
' sortie CEXD
' sortie (XD
incrémenter [ELYS de  E)

| -

fixer a
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Exercice niveau 1 — D6 : Pare chocs
Objectif : Avancer et s’arréter au contact d’'un obstacle.
Notion(s) abordée(s) : Utilisation de I'instruction conditionnelle si.

Instruction(s) utilisée(s) :

/A sientrée [EXTRY est

Correction : RT_N1_D6.xml

attendre pendant m. ms
répéter indéfiniment
ETCHEET == C.5 - [=54 activée - |
faire | sortie (ZEES
Sortie CID

' sientrée est

faire | sortie [ZEXD
sortie CIED

' sientrée est
faire | sientrée est
faie | sortic (XKD
_sortie CIED
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Exercice niveau 1 — D7 : Evitement
Objectif : Avancer et tourner au contact d’un obstacle.
Notion(s) abordée(s) : Utilisation de I'instruction conditionnelle si.

Instruction(s) utilisée(s) :

A\ sientrée [ZXRY est

Correction : RT_N1_D7.xml

attendre pendant EEB. ms
répéter indéfiniment
faire | sientrée est

faire

' si entrée (XKD est
faire | sortie CEED
sortie

i entrée (SXED est
faire | si entrée (SIEKD est

faire
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Exercice niveau 1 — D8 : Manceuvre d’évitement

Objectif : Programmer une manceuvre d’évitement dans une sous fonction (Exemple : Reculer, tourner a
gauche, avancer et tourner a droite.)

Notion(s) abordée(s) : Utilisation de sous fonctions.

Instruction(s) utilisée(s) :

", sous-fonction

Correction : RT_N1_A8.xml

sous-fonction
' sortie

attendre pendant  (EI[1) | ms ' sortie CXED
répéter indéfiniment attendre pendant  [E11) | ms
faire | sortie (X132 ' sortie CXED
| sortie CIEED ' sortie CNED
| sortie (EXED sortie CXD
sortie XD ' sortie XK

si entrée [(BRRd est ERIT=0 .
) est EETRD attendre pendant  [EN]) | ms

| sortie (ZEXE3

ST C 6 - B2 activée - | ' sortie XK

faire dppeler sous-fonction Manoeuvre | i B.7 - |
sortie (ZEH3
attendre pendant | ms

faire dppeler sous-fonction Manoeuvre

T B 5 - | activee - |
L0786 - | activée - |
7B 4 - | désactivee -]
BT B 7 - ) désaciivee - |

attendre pendant EE]]' ms
\_ |
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Exercice niveau 1 — D9 : Capteur a ultrasons
Objectif : Arréter le robot a 8 cm ou moins d’un obstacle.
Notion(s) abordée(s) : Utilisation d’'un capteur a ultrasons.

Instruction(s) utilisée(s) :

lire distance ultrason en [EXIE) et stocker dans P& 1208

Correction : RT_N1_D9.xml

attendre pendant EEB. ms

sortie (ZEES
sortie (EI:E3

répéter indéfiniment
faire | lire distance ultrason en et stocker dans fE %8

attendre pendant im. ms

s et 0

faire
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