L'INTERFACE 18M2

PR ROBOTS

Cette interface est idéale pour piloter un robot.
Elle utilise la technologie PICAXE pour
programmer a l'aide du logiciel « programming
editor » son microprocesseur de type 18M2.

L'interface
Elle posséde : * L'interface........ccoccoee..... 2
* 2 entrées « moteur » ; % Cablage des moteurs 2
* 5 entrées numériques pourles ~ ToOTYTOEE mEEEE
capteurs ; _ _
* 4 sorties numériques pour les * Programming Editor......... 4
actionneurs ;

* Le programme TEST........ 5

Ainsi que plusieurs bornes d'alimentation « + »
et « - ».

Un autre circuit intégré est présent sur cette
carte : le L293D pour commander de maniére
indépendante chaque moteur et de pouvoir
changer leur sens de rotation.
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L INTERFIICE

Marche/Arrét
5 bornes « + »

D'alimentation

Liaison

5 entrées
(capteurs)

3 piles R06 (AA)
de 1,5V *

4 bornes « - »
D'alimentation

4 sorties
(actionneurs)

* Choisir de préférence des piles rechargeables NiMH d'au moins 1900mAh car les
moteurs A4 consomment énormément !

cablage
/ des

éléments externes

N

Cable * Bobine de fil rouge (alimentation +)
PC / Interface * Bobine de fil noir (alimentation - et
entrées/sorties).
* Tournevis
* Pince coupante
* Pince a dénuder

|t
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L INTERFICE ET LES MOTEIRS

L'INTERFACE
5

LES MOTEURS
Symbole de
L'interface
f/’r
—{ s0
- S1 Strucuture réelle
s e |- Du 18M2
-l &3 E7 =

PICAXE-18M
E6 j=
ADC2/Input2]1 U 183 Input1/ADC 1
M1+ = Serial Out [ 2 173 Input 0/ ADC 0/ Infrain
mi- L Serial In [ 3 161 Input 7 / keyboard data
Reset [] 4 15[1 Input 6 / keyboard clock
M2+ = ovs 140 +V
2. L Qutput 0 / infraout O] & 131 Qutput 7
Output 1 O 7 12[J Qutput 6
Output 2 L] 8 1 Output 5
Output 3/ pwm 3 O 9 101 Output 4

On remarque que les sorties 4,5,6,7 ne

foosoharns g figurent pas sur le symbole. En fait, c'est sur
celles-ci que sont cabléles moteurs d'ou la
A utiliser pour toute correspondance :
représentation du cablage du
robot M1 « + » = sortie 7 (output 7)

M1 « - » = sortie 6 (output 6)
M2 « + » = sortie 5 (output 5)
M2 « - » = sortie 4 (output 4)

En cas de probléme de rotation des moteurs, mettre E

un condensateur céramique de 100nF sur les

moteurs.
-~ < L A \ B B ]
,J"'ll 4 x;—a I 1}9 v
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L INTERFICE & FROGRIIMING EDITOR

Choix du mode

Au lancement du
logiciel , choisir le
mode correspondant

tode .
au circuit PICAXE
PIC&XE modes. .. embraqué —t
l'interface.
FICAXE 2E8X1/40%1  v| THenace
FICARE-T184 ES Compatibilité : ”" P I C AX E
PICARE 134 18M_18M2_18X

PICAXE-18M2

FICARE -1 8
Table
des symboles
Outputs.
aupat 0 5 ) Réservees
» Tout d'abord completer la table des output 1 [ | aux actionneurs
symboles. output 2 [ |
output 3 ’3_‘
Menu Flowchart/table des symboles T
g , e
Quelque soit I'organigramme, Duipu:s : Réservées
paramétrer les sorties de 4 a 7 de la facon Sr aux moteurs
suivante : s P
t t 4 M2 |npLts. .
ou pu = - input 0 l—
- and b1l [b10
output 5 = M2 + e
output 6 = M1 - 2 [z |
output 7 =M1 +
» Aux autres sorties correspondront R |
les autres actionneurs. nput 6 [ping
T
Utiliser les symboles suivants : ’
» Aux entrees ......... les capteurs .

* les dels....noter del+n°de la sortie Input0, Input1,Input2,Input6,Input7.

sur laquelle elle est reliée. . » :

Conseils Utiliser les symboles suivants :
* pour un gyrophare......gyro+n°de I
sortie sur laquelle il est relié.

% pour un servomoteur ..... servo
+n°de la sortie sur laquelle il est relié.
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©0 07 Test _basze._robot_18M2.cad

pause 3000

'ifl:::::?f??fffz;zz

= . Movement

— Movement

Forward
Back
Left
Right

Reszet to Defaults

8 pin
o 14/18/28/40 pin

LCancel
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