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Connecteur JST d'alimentation

Phare gauche (P8)

Récepteur IR (P16)

Led batterie faible

Connecteurs

servos (51 et S2)
(3,5a5 Vce)

Moteur gauche

piloté en 12C

Bouton marche / arrét

Détecteur de ligne
droit (P14)

LED RGB3
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Phare droit (P12)

Interface US SR04
Echo (P2), Trig (P1) et (P16)

ON-OFF Buzzer
Accés P1 et P2
Bus 12C (P19 et P20)

Buzzer (PO)

Moteur droit
piloté en 12C

Connecteur EDGE
pour micro:bit

Détecteur de ligne
gauche (P13)

LED RGBO (P15)

D)
DFROBOT
micro:Maqueen V4.0 LED RGB1
L ] L RGB1

Affectation entrées sorties Microbit

Sorties
Désignation Repére Pin Micro-bit
LED rouge droite ledR 12
LED rouge gauche ledL 8
LEDs Néopixel rgb0, rgbl, rgbh2, rgh3 15
Buzzer 0
Entrées
Désignation Repére Pin Micro-bit
Capteur suiveur de ligne droit lineR 14
Capteur suiveur de ligne gauche lineL 13
Capteur Infrarouge ir 16
Capteur Ultrason trig !

echo 2
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Programmer le robot maqueen avec Thonny :

Ouvrir Thonny et le mettre en mode microbit a partir du menu Outils/Options..., Sélectionner I'onglet
Interpréteur puis I'option MicroPython (BBC : microbit)

i M
Te Thonny - <untitled> @ 1:1 n[ul=) g

Fichier Edition Affichage Exécuter [Outils | Aide

OEHd O+ Gérer les paquets...

B Ouvrir la consale du systéme...

<untitled> - Quuvrir le dossier programme de Thonny.. Assistant -

1 Ouvrir le dossier de données de Thonny...

Gérer les plugins...

LE\Dp\timns de Thonny Q

| Général ﬁnterpréteur ‘ Editeur | Théme et police | Exécuter et déboguer | Terminal | Console | Assistant ‘

Quel interpréteur ou appareil Thonny doit-il utiliser pour exécuter votre code 7
Le méme interpréteur qui exécute Thonny (par défaut) -

Le méme interpréteur qui exécute Thonny (par défaut)
Interpréteur Pythen 3 alternatif ou environnement virtuel
Pythen3 distant (S5H)

MicroPython (S5H)

MicroPython (BBC micro:bit)

MicroPython (Rasphberry Pi Pice)

MicroPython (ESP32)

MicroPython (ESPE266)

MicroPython (générique)

CircuitPython (générique)

Un environnement virtuel spécifique (obsoléte)

To Options de Thonny =

Une fois la carte microbit connectée au port USB de votre PC, — T
Général | Interpréteur | Editeur | Théme et police | Exécuter et déboguer | Terminal | Console | Assistant
attendre qgs secondes qu’elle soit détectée, puis SEIECIONNEr 18 || quiumer o smpwet Trommy et tater por eesarse cote?

N MicroPython (BBC micro:bit) E
port COM correspondant a la carte :

Connectez votre appareil a lordinateur et sélectionnez e port correspendant ci-dessous
(recherche du nom de vatre appareil, « USB Serial » ou « UART =),
Si vous ne le trouvez pas, vous devriez d'abord installer un pilote USB correct.

Veuillez vérifier que MicroPython a bien été installé dans votre micro:bit.
(N'oubliez pas que mein.gy ne peut fonctionner que sans script principal intégré)
hitps//microbit- Lhtrml

Créer un nouveau programme. —

mbed Serial Port (COM34)

Copier/coller le code ci-dessous :

Installer ou mettre & jour le firmware

#Import de la bibliothéque microbit avec alias mb
import microbit as mb

#Initialisation de la communication entre la microbit et la commande moteur
mb.i2c.init (freqgq=100000, sda=mb.pin20, scl=mb.pinl9)

def run(mot, sens, vit):

buf = bytearray(3) La commande des moteurs s'effectue a I'aide de la fonction :
if mot == 0: run(mot, sens, vit)
buf [0] = 0x00 avec -
else: X
buf[0] = 0x02 Moteur Sens V@ese
buf[l] = sens Gauche : 0 | Avancer:0 | 0a 255
buf[2] = vit Droit:1 | Reculer:1

mb.i2c.write(0x10, buf)

def stop():
run(0, 0, 0)
run(l, 0, 0)

#Programme Principal
run(0,0,100)
run(1,0,100)
mb.sleep(500)

stop ()
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Sélectionner le menu Fichier/Enregistrer sous... et choisir 'emplacement microbit et le nommer
main.py (écraser le main.py déja présent). Vous pouvez alors débrancher le port usb et activer le robot
en plagant l'interrupteur en position ON. Pour relancer le programme appuyer sur le bouton reset.

Controler la LED rouge de gauche :

import microbit as mb

while True:
mb.pin8.write digital(l)

Détection de ligne :

Le robot dispose a I'avant de 2 capteurs optiques infrarouge (IR)

Le capteur optique infrarouge est constitué :

e d'une LED infrarouge (I'émetteur IR)

e d'un photo-transistor (le récepteur IR)

Le capteur géneére un signal haut (1 logique) lorsqu'il détecte le blanc
et un signal bas (0 logique) quand il détecte le noir.

Le blanc réfléchit la lumiére (IR) alors que le noir I'absorbe.

Programme qui allume la LED de gauche quand le capteur de ligne de gauche détecte du blanc:

import microbit as mb

while True:
# Lecture état capteur de ligne gauche
linel = mb.pinl3.read digital()

# Allumer la LED rouge de gauche suivant la valeur de LinelL
mb.pin8.write digital(linelL)

Attention, pensez a alimenter le capteur en mettant l'interrupteur sur ON.

p.3/3




