TECHNOLOGIE CI3 : Choix de solutions 1/4

Niveau troisiéme Tutoriel LOGICATOR

MARCHISET

1. La barre d’outils :

MNouveau Quvrir Enregistrer Imprimer Afficher Afficher Mode Mode Réinitialiser le
fichier fichier fichier fichier panneau panneau Sélection Simulation diagramme

[ _7/ iy 7// __ /ﬁ y
e

z-

Configuration logiciel Plan de la fenetre Afficher Afficher Trace de Arréter la Transférer le
panneau des panneau des liaison simulation programme
variables EEFROM

2. Sélection du type de microcontréleur PICAXE :

Configuration PICAXE
% Vous devez choisir le microcontréleur Picaxe Sélectionner Ie type de PIC | sélectionner le port |
que vous a”eZ programmer' Sélectionner le type de PIC——— —Configurer les E/S

a PICAXEZOMZ - Entrées Sorties
PICAXE20X2 K, .
Choix du PICAXE20A e B
: . — composant PICAXE28X | B | B
Qptions | Aide Version Libre B B
programmable —p —p
| Sélectionner le type de PIC... — B —
Definir la vitesse de simulation... Choisir = ; = ;
Dimension de la grille Picaxe 28X1 26
Langue Verif. type PICAXE...
™ Afficher du BASIC
oK | | Annuler

3. Transfert du programme :

Onglet Port

PICAXE
Options | Aide Version Libre

I: Sélectionner le type de PIC... Sélectionner le type de PIC  Sélectionner le port

Définir

itesse de simulation... —Sélectionner le port COM

de la grille

& AXED27 Cable USB Recherche USB |

AXE026 Cable série

Parameétres ...
Gestionnaire Périph... |

Aide USB |

COM3 _ Prét a I'emploi AXED2T PICAXE USB

Choix du port

‘ {non disponible) cela signifie souvent

que le cdble USE n'est pas inséré dans Rafraichir
% ‘ Transférer le programme |

le bon connecteur USE
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4. Programmes de base :

‘

Avancer

Choix des moteurs Sens - Vitesse

Choix des actions moteurs

Moteur
Général | Microbot |
Egable << Arrét >
¥ Moteur D Ji
i . \
W Maoteur C Ji
[~ Moteur B _J_
\ i \
[T Moteur A —J_
| \ i \
Nam |A\fancer
Commentaire |
oK | Test | Annuler ‘

Moteur -

Général Microbot ]

l Virer AvG llf Avancer ll Wirer AvD ]
| l(- Agauche ] l@ Arét ] l Adroite -}]

l Virer ArlG ]l‘ Reculer l irer ArD ]
I Direction...

Reculer
Nam |Avancer
Commentaire |
oK | Test ‘ Annuler

Utiliser la commande « Attendre »

suivi du temps désiré (ici 5s).

La commande précédente restera active pendant le temps désiré.

5. Programmer des capteurs de conctact :

e Le micro-rupteur droit est branché sur I’entrée 2.

o Le micro-rupteur gauche est branché sur I’entrée 6.

e Utiliser la commande “Décision” @

pour tester tour a tour les entrées 2 et 6.

e Configurer les parameétres de la

commande de decision.

Décision

Configurer la combinaison d'entrées

BN Entrée activée
0N Entrée inactive
1
0 - |gnorer I'entrée
{18 Micro-rupteur droite 7|

Commentaire |EM 2 activée

oK | Test |

Annuler |

EN Z activé=

»

Oui

o EN & actirde 2

Mon

k.

Avancer




CI3 : Choix de solutions 3/4

Tutoriel LOGICATOR

MARCHISET

6. Programmer un suiveur de ligne :

Le suiveur de ligne est constitué de trois capteurs infrarouges

e Le capteur IR droit branché sur I'entrée 2.

e Le capteur IR gauche est branché sur I'entrée 6.

e Le capteur IR centre est branché sur I'entrée 1.
b
 EN 2 activés 2
e Utiliser la commande “Décision” 1@
Qui
pour tester tour a tour les entrées 1,2 et 6. Men
L
+ EN & activde 2
e Configurer les parametres de la Decision
.. Configurer la combinaison d'entrées Oui
commande de decision. o
- 7
- 6 »

BN Entrée activée

1l 2 il Entrée inactive

[

_ o - lgnarer 'entrée

Nom [IR Droit ?

Commentaire |EN 2 activée ?

oK | Test | Annuler

7. Programmer un capteur ultrason :

e Utiliser la commande “Ultrason”

pour faire une demande d’acquisition de la distance.

e Paramétrer la commande “Ultrason” :

= Sortie 3 ) Emméteur ENT Réc=pteur 53
. Ultrason
= Entree 7 Sortie (Trigger) E = 3.7.A
. Entrée (Echa) |7 b
= Variable A Aveclavariable [ <]

Distance < 20 om ?
Ultra [déclenche lasortie 3 recoit I'écho sur entrée 7
stacke |la distance encm dans

Commentaire |Emméteur ENT Récepte

OK Annuler

e Utiliser la commande « Comparer »
. Comparer
du menu « Variables »

e Choisir une distance a comparer avec la valeur stockée dans la variable A.
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8. Programmer un capteur de distance infrarouge : *
8.1 Calibrer le capteur :

La distance est proportionelle a la valeur renvoyée sur I'entrée
analogique 0 (AO).

{* Capt. Analogique I 'l
" Capt. Température ID 'l
{ Capteur de contact ID 'l

2| e dichte o]

e Calibrer le capteur pour connaitre les valeurs associées aux distances :
Dans le menu « PIC » choisir « Calibrer un capteur analogique »

Garder les valeurs par défauts et « Tester le capteur »

Avec la Variable IA 'l
Lit lavaleur lagique surl'entrée logigue A0 et
I'affiche dans la variable A toutes les 0.5 secondes avec
la commande Debug.
8.2 Progamme :
Tester le capteur | Annuler |

e Utiliser la commande “Analogue” @

pour lire la valeur de I'entrée analogique 0

Lire Ertrés Anslogigue O

e Paramétrer la commande “Analogue”

Analogue

Caonfigurer I'expression de comparaison

@ ~| < [a0 =] < [156 -]

- i . rét
Choisir les valeurs dans les listes déroulantes. Arre
Commentaire |Lire Entrée Analogigue 0 1 1
0K I Test | Annuler
e— 3 | A

9. Programmer un servomoteur :

e Utiliser la commande “Servo” dans “Autres E/S” m

Indication de
sa position

Sartie No |0 vl
Durée I?E vl

Position du servomoteur

en;goon
Choix de la sortie pour |ien serva de 0,75 ms sur sortie 7 -
communiquer avec le ',r".m, e
servo moteur _ — o
Choisir « Sortie 0 » [fommentaire [Position 75| /
environ
Annuler | 180° ' 225 T5 0°

Le durée indiquée ne correspond pas a I’angle de rotation !
Exemple : durée 75 : rotation de 0°




