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1. Introduction

Une nouvelle ¢ére commence, celle des minirobots. Les applications de la
robotique mobile sont de plus en plus nombreuses dans notre environnement quotidien.
Il existe actuellement des robots qui nous aident dans des taches simples comme
nettoyer le sol ou la piscine, tondre la pelouse, etc. ... A mesure que la technologie
progresse, ces petits robots qui intégrent mécanique, €lectronique et programmation
vont assurer de plus en plus de taches complexes. Peu a peu, ils vont nous étre de plus
en plus utiles pour la réalisation de travaux peux gratifiants.

Il n’est pas faux de penser que la révolution qui a eu lieu dans les domaines des
télécommunications et de I’informatique va se répéter dans celui de la robotique durant
la prochaine décennie. Actuellement, nous disposons de la technologie suffisante pour
fabriquer ce type de dispositifs, et la société est de plus en plus réceptive a leur arrivée
sur le marché

Jusqu’a maintenant, les processeurs ne se déplacaient pas. Les choses ont
changé. Un des ¢éléments fondamentaux du monde de la robotique mobile est le logiciel.
La principale différence lors du développement de logiciels pour ces robots par rapport
au développement de logiciels pour ordinateurs personnels est la prise en compte de
I’interaction avec I’environnement. Dans les applications pour PC, I’environnement ne
change pas aléatoirement ; la prise de décision est simplifiée et avec elle les logiciels. A
I’inverse, lors de I’exécution de commandes dans une application pour minirobots, il est
habituel de ne pas savoir quel en sera le résultat ; pour cela les algorithmes doivent tenir
compte d’une grande variété de situations possibles, certaines pouvant €tre méme
improbables.

Les robots Moway son des outils spécialement congus pour 1’enseignement et la
recherche. Leur objectif est de rendre accessible aux établissements de formation le
monde de la robotique autonome.

Le robot Moway est aussi bien un outil de découverte du monde de la robotique
autonome qu’un outil d’approfondissement permettant la réalisation d’applications
complexes de robotique collaborative, de développement de projets pour y adjoindre de
nouvelles fonctionnalités, de développement de nouvelles interfaces logicielles, etc. ...

Ce manuel décrit en détail le fonctionnement de Moway et propose des exemples
d’activités
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2. Qu’est ce que mOway?

Moway est un petit robot autonome programmable congu spécialement pour réaliser
des applications pratiques de robotique mobile. Il offre une plateforme idéale pour tous
ceux qui veulent découvrir le monde des robots mobiles ou pour ceux qui veulent
réaliser des applications plus complexes.

Le robot Moway est doté d’une série de capteurs qui vont 1’aider a se débrouiller
dans un environnement réel. Il dispose pour cela d’un groupe de motorisation qui lui
permet de se déplacer sur le terrain. Tous ces dispositifs sont raccordés a un
microcontrdleur qui est en charge de la commande du robot.

Ce petit robot dispose de possibilités d’extensions a travers son bus de
communication. On pourra y raccorder par exemple un module de communication sans
fil, une caméra embarquée, une carte prototype ainsi que tout autre dispositif qui
pourrait se révéler nécessaire au développement d’une nouvelle application. Des
exemples d’applications sont donnés sur le site de la communauté Moway.

Le design extérieur de Moway est tres compact ; il a ét€¢ congu pour que le robot
puisse se déplacer avec agilité et ¢légance en évitant de rester coincé dans un angle.
Aussi petit qu’un téléphone portable, il a été surnommé « le robot de poche ».

Moway est 1’outil idéal pour tous ceux qui veulent apprendre ou enseigner ce qu’est
la robotique. L’utilisateur sera surpris par la rapidité avec laquelle il y parviendra, méme
si ¢’est son premier contact avec un robot mobile.

S/ EDE)
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3. Robot mOway

Moway renferme les éléments suivants :

Processeur

Systéme de motorisation

Groupe de capteurs et indicateurs
Systéme d’alimentation

Engrenage
e |
Codeur ——

IDCmM—HOZ

PIC18f86j50 PIC16F687

T
LUM

HAUT
PARLEUR

Codeur —————————
e —

Engrenage

. G

ICcm—HO=Z

Image 1. Représentation des constituants de Moway
3.1 Processeur

Les Moways sont controlés par un microcontroleur PIC18F86J50 du fabricant
Microchip Technology cadencé a 4Mhz. C’est dans ce microcontroleur que sera chargé
le programme élaboré sur le PC. Sur ses ports d’entrées/sorties sont raccordés tous les
périphériques contrdlés par le robot. Certains d’entre eux nécessitent une entrée ou
sortie numérique, d’autres une analogique et d’autres encore se contrdlent a travers 'un
des bus de communication [2C/SPI

3.2  Systéeme de motorisation

Les Moways disposent de deux groupes servomoteurs pour se déplacer. Le
systéme se décompose en :

S/ EDE)
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e une partie ¢électronique se charge principalement de controler la vitesse des
moteurs

Une partie mécanique qui permet a Moway de disposer d’une puissance
suffisante pour se déplacer dans divers environnements

Engrenage

Codeur —————

R D

DCm—-HO=Z

PIC16F687

D =D

ICmMm—-HOZ

Codeur —————————————

Engrenage

. G

Image 2. Systéme de motorisation : électronique, mécanique

Le groupe servomoteur a diverses fonctionnalités :

e Controle de vitesse : controle séparément la vitesse de chaque moteur.

e Controle de temps: Contrdle le temps de chaque commande avec une
précision de 100ms.

e Controle de distance parcourue: Controle la distance parcourue lors de
chaque commande avec une précision de 1.7mm.

e Compteur kilométrique général: Il comptabilise la distance parcourue
depuis le début des commandes envoyées.

e Controle d’angle: Controle de I’angle de rotation de Moway.

Le microcontréleur envoie la commande 12C au systéme de motorisation qui
commande les moteurs et le microcontroleur principal reste ainsi disponible pour
pouvoir réaliser d’autres taches.

Le contrdle de vitesse se réalise par une commande en boucle fermée grace aux
signaux de mesure issus des codeurs (capteurs de mesure de vitesse et de déplacement
des moteurs). La rotation de la roue est mesurée par un codeur logé sur 1'un des
engrenages et par un capteur infrarouge. Le microcontroleur analyse ce signal et agit sur
les moteurs. Moway peut donc controler sa vitesse et la distance parcourue

S/ EDE)

www.moway-robot.com Distribué par RSP TR




MOWAY

Tiitre: Premiers Pas avec MOWAY
Rev: v2.1.0 — Mai 2010
Page 9de 70

PIC16F687

Bloc Mécanique

Systéme Motorisation

Image 3. Contréle des moteurs
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S/ EDE)

Distribué par A W




® Tiitre: Premiers Pas avec MOWAY
"M MOWAY Rev: v2.1.0 — Mai 2010
Page 10 de 70

3.3  Groupe capteurs et indicateurs

Ce groupe est composé des différents capteurs et indicateurs lumineux connectés
au microcontroleur de Moway avec lesquels le robot interagit avec le monde extérieur:

Deux capteurs de lignes.

Quatre capteurs détecteurs d’obstacles.
Capteur de luminosité.

Un connecteur d’extension.

4 types de DELs.

Capteur de température.

Haut parleur.

Microphone.

Accélérométre.

Niveau de charge batterie

PIC18f86j50

APTEUR
LUM

HAUT
PARLEUR

Image 4. Groupe capteurs et indicateurs

Image 5. Vue de dessus de la carte électronique mOway
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Image 6. Vue de dessous de la carte électronique mOway

3.3.1 Capteur de ligne

Les capteurs de ligne son deux capteurs infra rouge montés en partie inférieure
avant du robot. Ils utilisent la réflexion de la lumiére infrarouge pour détecter le ton du

sol au point ou se situe le robot

Ces deux capteurs sont connectés a deux entrées analogiques du microcontréleur
et il est donc possible, en plus de la détection de fortes différentes de contraste (ligne
blanche sur fond noir par exemple), de discerner également différents tons.

Le capteur CNY70 de Vishay, est constitué par une structure compacte ou la
source d’émission de lumicre et le détecteur sont disposés dans la méme direction afin
de détecter, au moyen d’un rayon infrarouge, la lumicre réfléchie par le sol.

Les Images suivantes illustrent trois différents cas pouvant se présenter :

e Superficie claire: La superficie blanche réfléchit toute la lumicre
infrarouge et sur la sortie en mode commun du transistor une tension faible

est présente

www.moway-robot.com
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Image 7. Capteur de ligne sur superficie claire.

e Superficie de couleur : Superficie de couleur: La superficie de
couleur réfléchit une partie de la lumiére émise et une tension de
niveau moyen est appliquée a I’entrée analogique du
microcontrdleur. Il est donc facile, de cette facon, d’identifier les

couleurs.

Image 8. Capteur de ligne sur une superficie de couleur.

e Superficie obscure: La superficie obscure ne réfléchit qu’une faible
partie de la lumiere émise ; une tension €levée est présente en sortie

du capteur.

""En raison de la tolérance des capteurs CNY70, il est possible que sur la méme superficie les deux
capteurs délivrent des valeurs différentes pour une méme couleur

S/ EDE)
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E2 Es

Image 9. Capteur de ligne sur superficie obscure.

Image 10. Localisation des capteurs de ligne

3.3.2 Capteurs détecteurs d’obstacles

Comme les capteurs de lignes, les capteurs détecteurs d’obstacles utilisent
également la lumiére infrarouge pour détecter les objets situées a 1’avant de Moway. Le
capteur est constitué¢ d’une source de lumiere infrarouge (KPA3010-F3C de Kingbright)
et de quatre récepteurs situés sur les deux parties extrémes avant du robot.

La sortie des récepteurs PT100FOMP de Sharp est connectée aux entrées
analogiques du microcontroleur et détecte, non seulement la présence d’un obstacle
(mode numérique) mais et également capable de mesurer la distance a laquelle il se
trouve (mode analogique)”.

Le fonctionnement du capteur est similaire a celui du capteur de ligne. L’émetteur
de lumiere généere une impulsion durant 70 microsecondes qui, dans le cas de la
présence d’un obstacle, se réfléchit sur ce dernier et est détectée par le récepteur ; le
signal est ensuite filtré et amplifié. Une fois traité le signal est appliqué au
microcontrdleur qui le traite comme une entrée analogique ou numérique.

? En raison des tolérances lors du montage des composants électroniques, il y aura des différences
entre les capteurs lors de la détection d’objets a une méme distance.

S/ EDE)
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Image 11. Capteur détecteur d’obstacles

e

Image 12. Localisation des capteurs d’obstacles

3.3.3 Capteur de luminosité

Ce capteur permet & Moway de connaitre I’intensité lumineuse qui entre par

I’ouverture en forme de demi-lune située en partie avant du robot. Grace a cette
position, il peut localiser la source de lumiére et agir en conséquence

La sortie du capteur APDS-9002 de Avago Technologies est connectée a un port
analogique du microcontroleur de facon a ce qu’une simple lecture du capteur nous
permette de savoir le niveau d’intensité lumineuse et s’il a augmenté ou diminué¢ depuis
la derniere lecture

Ce capteur fonctionne d’une facon similaire aux capteurs basés sur le LDR (Light
Dependant Resistors)’.

Image 13. Orifice du capteur de luminosité

311 est fondamental d’éteindre la DEL bicolore avant de faire une lecture d’intensité lumineuse.

S/ EDE)
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3.3.4 Connecteur d’extension

Ce connecteur permet la connexion de Moway avec des modules commercialisés
ou avec des circuits €électroniques développés par I'utilisateur

La premiére extension de Moway est le module RF qui permet au robot de
communiquer avec d’autres robots ou avec un PC. Ce module permet de réaliser des
applications « collaboratives » complexes sans avoir a se préoccuper de la question de la
communication sans fil.

Image 14. Robots avec modules de RF sur le connecteur d’extension

3.3.5 DEL avant

La DEL avant est de couleur blanche ; ¢’est un modéle DEL LW A6SG de
OSRAM et elle est raccordée a une sortie numérique du microcontrdleur.

3.3.6 DEL supérieure bicolore

Cet indicateur partage avec le capteur de luminosité la méme ouverture en partie
supérieure du robot. Ils sont raccordés a deux sorties numériques du microcontrdleur. Il

. .. R . . 4
convient de préciser, que partageant la méme ouverture que le capteur de luminosité™.

*11 est fondamental d’éteindre cette DEL lorsqu’on désirera faire une mesure d’intensité
lumineuse.

S/ EDE)
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Image 15. Robot avec DEL avant blanche et supérieure rouge allumées

3.3.7 DEL de frein

La DEL de frein est un indicateur qui est raccordé a une sortie numérique du
microcontrdleur ; elle est située en partie arriere du robot, derricre le filtre rouge.

Image 16. Localisation de la DEL de frein rouge. La DEL verte allumée est le voyant de mise
sous tension, elle est non controlable

3.3.8 Capteur de température

mOway est doté d’un capteur d’une thermistance CTN de Murata, qui est un
semi-conducteur dont la résistance diminue a mesure que la température augmente.

La thermistance est raccordée a une entrée analogique du microcontréleur et une
simple lecture du CAN nous permettra de connaitre la température actuelle et si elle a
diminué ou augmenté depuis la derniére lecture.”.

> La température indiquée par ce capteur est celle de I’intérieur du robot ; elle peut différer
d’environ 5°C avec la température extérieure ambiante.

S/ EDE)
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3.3.9 Haut parleur

Le haut parleur est un modele CMT-1102 de CUI INC raccordé au
microcontrdleur du robot ; il est capable de reproduire des sons de fréquences comprises
entre 250 Hz et 5,6kHz, et de durées multiples de 100 ms

C’est un modgele de type piézoélectrique. Le fonctionnement repose sur les
propriétés de déformation (contraction ou dilatation) des matériaux piézoélectriques
lorsqu’ils sont soumis a un champ électrique.

3.3.10 Microphone

Le microphone est un modele CMC-5042PF-AC de CUI INC ; il permet au robot
de détecter des sons compris entre 100 Hz et 20 KHZ.

La sortie du microphone est raccordée a une entrée analogique du
microcontrdleur ; il peut donc détecter s’il y a un son ou pas (mode numérique), mais
¢galement par une simple lecture du CAN de détecter le niveau d’intensité sonore
(mode analogique).

3.3.11 Accelerometre

Un accélérometre est un dispositif qui mesure 1’accélération et les forces induites
par la gravité : déplacement et rotation. En mesurant 1’accélération sur les 3 axes X, Y, Z,
I'accélérometre MMA7455L de Freescale Semiconductor permet de savoir sir le robot
est en position correcte ou s’il s’est retournée ou couché sur un coté. Il permet
également de savoir si le robot est entré en collision ou s’il est tombé

3.3.12 Niveau de batterie

L’alimentation du robot est assurée par une cellule LiPo rechargeable. Pour
assurer un fonctionnement correct du microcontrdleur, la batterie est raccordée a I’une
de ses entrées analogique au travers d’un circuit d’adaptation du signal. La lecture du
CAN nous permettra de connaitre le niveau de charge batterie restant.

www.moway-robot.com B
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3.4 Systéeme d’alimentation

La batterie employée dans le robot Moway est de type Lithium Polymere
rechargeable.

La recharge de la batterie se fait par le port USB de tout ordinateur relié
directement au port MINI-USB-B du robot. Il n’est pas nécessaire d’attendre la
décharge complete de la batterie pour la mettre en charge ; en effet ce type de batterie
n’a pas d’effet mémoire. Sa petite taille, sa 1égereté et sa flexibilité font de cette batterie
une source d’énergie parfaite pour Moway.

La durée moyenne de la batterie est de 1h y 30 minutes, et dépend en grande
partie du nombre de capteurs actifs et du temps d’utilisation des moteurs. De toute
facon, grace a la fonction niveau de batterie, il est possible de savoir a tout moment le
niveau de charge de batterie restant. Le temps de charge est d’environ 2h. Le
pourcentage de charge restante est clairement indiqué dans le logiciel mOwayGUI.

Le systeme d’alimentation contrdle les indicateurs lumineux situés en partie
arriére du robot®. La DEL verte indique que le robot est sous tension et la DEL rouge
indique la charge de la batterie lors de la connexion au PC. A chaque raccordement du
robot au PC, la DEL verte s’illuminera indiquant la mise sous tension (afin que 1’option
téléchargement de programme soit autorisée) ; la DEL rouge s’illuminera également si
la batterie n’est pas completement chargée. Lorsque la charge sera complete la DEL
rouge s’éteindra’.

Image 17. Indicateurs de mise sous tension (vert) et de charge en cours (rouge)

% Ces DEL ne peuvent pas étre controlées par I’utilisateur.

7 Dans le processus de charge il se peut que la DEL rouge s’éteigne lorsque la charge est complete
et aprés un certain temps se rallume. Cela est du au fait que le robot reste sous tension et que la batterie se
décharge lorsque le chargeur est éteint.
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3.5 Modules RF et clé RFUsb®

Le module de communication par radiofréquence BZI-RF2GH4 est bas¢ sur un
émetteur / récepteur nRF24L01 fabriqué par “Nordic Semiconductors”. Ces modules de
radiofréquences permettent de communiquer entre robots ou de robot a PC par la clé
RFUsb’.

Image 18. Module RF

Ces modules se raccordent au robot sur le port d’extension et sont facilement
contrdlable depuis le logiciel mOwayGUI. La meilleure fagcon de commencer a les
utiliser est d’utiliser un des exemples fournis.

Image 19. clé RFUsb

¥ Disponible selon version
? Disponible selon version
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4. Premiers pas

4.1 Installation du pack

Sur le CD d’installation livré ou directement sur la page web mOway :
(http://www.moway-robot.com/soporte/descargas.html), se trouve le pack d’installation
qui comprend le logiciel de commande de mOway, les librairies de contréle du robot,
les programmes de test et la documentation.

Il suffit de suivre les différentes étapes de 1’installation pour avoir toutes les
ressources de mOway:
e Le manuel « Premiers Pas » et le manuel utilisateur.
o Le manuel premiers pas renferme toutes les informations nécessaires
pour que I’utilisateur commence a utiliser le robot.
o Le manuel utilisateur contient un descriptif détaillé du robot (en Anglais
uniquement et selon version).
e Le logiciel mOwayGUI.
o C’est le logiciel qui permet de contrdler le robot et en particulier : de
réaliser les programmes de commande, de charger ces programmes, de
controler la charge batterie programmer, de controler sa charge de b
réaliser la commande par RF'’, de télécharger des programmes écrits en
C ou assembleur.
e Projets exemples en assembleur, en C et avec mOwayGUI.
o Projets exemples pour que I’utilsateur puisse rapidement commencer a
utiliser le robot.
e Driver pour cl¢é RFUsb
o Driver pour installer la clé RFUsb'' qui permet de communiquer en RF
entre robot et PC.

' Disponible selon version
" Disponible selon version

S/ EDE)
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# MENU CD Setup
MOWAY CD MENU

o

Image 20.CD

4.2 Programmation du robot

La programmation du robot s’exécute toujours depuis le logiciel mOwayGUI.
Cette application peut programmer le robot avec les projets élaborés sous mOwayGUI
et basés sur des diagrammes de flux, avec les projets en assembleur (compilateur
Microchip ou gputils) et avec les projets en C (compilateur C18).

Etapes a suivre pour programmer le robot depuis mOwayGUI:

e Connecter le robot au PC avec le cable USB fourni ; aucune installation de

driver n’est nécessaire.
Ouvrir le logiciel mOwayGUI.
Ouvrir ou créer un projet sous mOwayGUIL
Cliquer sur le bouton programmer.
Si le projet est correct, le robot sera programmé.
Déconnecter le robot et le mettre sous tension (inverseur sous le robot).

4.3 Installation de la cle RFUsb

La clé RFUsb permet de communiquer entre le robot et le PC.
Elle nécessite 1’installation d’un driver fourni dans le pack.

e Lors de la premiere connexion de la clé sur le port USB du PC, ce dernier
détectera un nouveau matériel et la fenétre « Assistant Matériel Détecté »
apparaitra. Choisir I’option « non pas pour cette fois » et cliquer sur
« suivant ».

e Dans la fenétre suivante, choisir 'option «installer le logiciel
automatiquement » et cliquer sur suivant

S/ EDE)
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Assistant Matériel détecté

I Cet Assistant vous aide 3 installer le logiciel pow -

Moway RF-USE

') Si un CD d'installation ou une disquelle a été
&2 foumni avec volre péniphérique, insérez-le
maintenant.

Quele tiche voulez-vous que lAssistant exécute 7

(&) Installer le logiciel automatiquement [recommandé]

() Installer & partir dune fiste ou d'un emplacement spécifié
[utiisstews expérimentés)

Cliquez sur Suivant pour conlinuer.

[« Précedent J[_suivant> | [ Annues |

Image 21. Assistant Windows xp

e [’installation démarrera.

Assistant Mateériel détecte

Veuillez patienter pendant que I'Assistant installe le logiciel...

Y/

S

% Moway RF-USE

/

- -
fibusb.dll
Wers CAWINDOWS \system32

Image 22. Installation du driver Windows xp

e Finalement I’assistant indiquera que ’installation est terminée

Assistant Matériel détecté

Fin de I'Assistant Ajout de nouveau
matériel détecté

Cet Assistant a fini dinstaller le logiciel pour :

= Moway RF-LISB

Cliquer sur Terminer pour fermer 'Assistant.

Teminer |

Image 23. Driver installé Windows xp
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Une fois I’installation réalisée, la gestion de ce dispositif se fait de la fenétre RF

de mOwayGUI.

4.4 Modules RF

RF
Adi Canal

05 |00 | Con

dir:01: [13:17:46:603)data: A
(00 000000 000000 00

dir:01: (12:17:44:809)data:
00 0000 00 00 00 00 00

dir01: (13:17:42:593data:

m 00 00 |00

1] 0o | |00

00
[l s 00

Image 24. Fenétre RF

Les modules RF sont un moyen facile pour I’utilisateur d’aborder le monde de la

communication par radiofréquence.

Etapes a suivre pour commencer a utiliser les modules et la clé RFUsb:

e Connecter le module RF sur le port d’extension du robot. Vérifier que le
module est bien inséré.

canal 0x00 et adresse 0x01.
e Vérifier que des données arrivent dans la fenétre RF de mOwayGUI.

Connecter le robot au PC avec le cable USB.
Lancer le logiciel mOwayGUI.
Ouvrir le projet mOway RF send.
Cliquer sur le bouton « programmer ».
Déconnecter le robot et le mettre sous tension.

Configurer la clé RFUsb depuis la fenétre RF de mOwayGUI avec le

www.moway-robot.com
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5. Programmation mOwayGUI

mOwayGUI (mOwayGraphicUserInterface) est un logiciel basé sur les
diagrammes de flux et qui permet de programmer des applications du robot mOway de
facon intuitive. Différents blocs représentent les capteurs et actionneurs du robot et se
raccordent entre eux aux moyens de fléches afin de créer le programme désiré.

Le principal avantage est qu’il n’est pas nécessaire d’avoir des notions de
programmation pour créer une application.

En résumé c’est :

e Lameilleure fagon de commencer a utiliser mOway rapidement.

e La meilleure fagon pour réaliser des taches simples ou moyennement
compliquées.

e Un code généré optimisé en taille et en rendement.

S/ EDE)
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5.1 mOwayGUI

5.1.1 Modules

Les modules sont des actions dont les sorties sont inconditionnelles : allumer
une DEL, envoyer une commande de déplacement, etc. Les modules permettent de
réaliser les actions suivantes:

= ™
I [&] N Ef.—-- B — B |H
-] was|
a'l.\_want Var...= Ltilizateur fréq: 3806 Hz
\ Clignotement & A Lurn y config, temps: 1.05 5
r e N = Y ST B
=
&) Eg “ ®
Wit_ a0 Wit B0 Ray: 20 Wit 100 war
\ Sit_Dn =0 ) LDlr: e ) i Centre Ghe o v Jemps o
r o _ i, S T ) r O i T s ™
R oy =" I:II:II:I
e 2] # = =
RET_T RST_KM 40 Var..= Var..+=
RST D )\ AdnOx20 . 10 1 10 .

&) F O B
a0 py
1005 .
Foutine 1
A

Image 25. Ensemble des modules de mOwayGUI
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CAPTEURS
Configurer Propriété |
Sélectionner le lype de propriété
w
Capltews -
Diodes DELs ' ]
Acquizition capteurs =

Contrdle carte extension

Haut Parleur

Motews

Mouvement

Courbe e

Image 26. Choix du type de module (Capteurs)
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e Diodes DEL o

Ce module permet d’agir sur les DEL de mOway. Il est Avart
possible de les allumer, les éteindre, les faire clignoter. Chgnatement

Configurer Propriété , Configurer Propriété | Configurer Propriété
Sélectionner le ype de propriété Sélectionner le lype de Piopriété Sélectionner le type de propriété
Diodes DELs v} » |
Configuration Configuration
i Diodes DELs - Diodes DELs i
i | Avvant v Avant hd
Tous
Actior: Avant Action:
Eteindre v| Frein Cignoter [v]

ﬂ l Accepler ] [Abamlonne!] [ Accepter ] [Abandonner]

Image 27. Choix de la DEL et de ’action

e Acquisition capteur

Assigne la valeur d’un capteur analogique a une variable. Cette
variable peut étre utilisée pour configurer différents aspects du robot.

Configurer Propriété C e PrOpHIEtE |
—
Selectionner le type de propriete Sélectionner le ype de propriété
] Acquisi [v]
UContréle carte extension Configuration Configuration
Haut Parleur A i i . X
Moteuws 3 Wariable & assigner: “Yariable & assigner: )
M ouvement i lurniiry |v | w
Courbe Eepstor Tamin
Rotation i ” 1 variablel
Ciorsulter mousvements ~ Lumiére [ variable2
Lurnigre
Ligrne gauche
Ligre & droite
Obstacle central gauche
Obstacle central droite
Obstacle latéral gauche
Obstacle latéral droite
Batterie
[ Accepter ] | Abandonner [ Accepter ] [ Abandonner ] [ Accepter ] [ Abandonner

Image 28. Choix de la variable a assigner au capteur

e Controle extension

Controle le connecteur d’extension de mOway. On peut
’utiliser avec le module extension de mOway.

[wem|

utilisateur
config.

www.moway-robot.com Distribué par RSP TR
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1 Configurer Propriéte
‘Sélectionner le ype de propriété
Contrdle carte extension -] |
Configuration
Finl
Pinl_Out
OIN Gout @0 O1
Firng
PinZ_Out
OmN®our OO0 @1
Fin3
Pin3_0ut
OMN®or @0 O1
Fird
Pind_DOut
ON@®our @0 O1
Firs
Pin5_0Out
ON@our @0 Of
Fink
PinG_Dut
ON®our @0 O1
| [ Accepter ] [ﬁbandmm I

Image 29. Choisir la configuration « pin out » pour le controle de I’extension

ATTENTION!
Seuls les utilisateurs confirmés peuvent utiliser la configuration « pin out ». Une

connexion incorrecte des éléments électroniques sur le connecteur d’extension peut
causer des dommages irréversibles au robot.

S/ EDE)
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e Haut parleur

Cette fonction permet 8 mOway d’émettre des sons de 250 Hz a s
65 KHz, d’une durée multiple de 100 ms. Cela est possible grace au @
haut parleur install¢ dans le Robot. fréry 3906 Hz
termps: 1.05 5
i€ £ 1
.Sélacﬁmner le type de pruniél.'_é
Haut Parlewr
Conhguration
constante il
24414 [2Hz  (259) © Time
) On
Temps
| — Ot
constante il O
03 =sec [3]

[_coepter | [ Abandonne |

Image 30. Choisir la fréquence et le temps d’émission
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MOTEURS

Configurer Propriété

Sélectionner le type de proprigté
v

Motews [A

Mouvement _']

Couwbe | =

Rotation

Stop

LCorsulter mouvements

RAZ données mouvement |

Actuatewr [v

Image 31. Choix du type de module (moteurs)
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e Mouvements

mOway dispose de deux moteurs, un dans chaque roue, qui
lui permettent de se déplacer avec une grande flexibilité. Les
commandes de mouvement permettent de controler individuellement
la vitesse de chaque roue et de limiter leur activation par distance ou

temps.

Une autre option importante de la configuration des moteurs est celle de
« attendre la fin de commande » qui permet de bloquer la commande de mouvement
(le programme ne continue pas son exécution) jusqu’a ce que le module de mouvement
se termine a la fin d’un temps ou apres une distance parcourue. Cette option n’est
accessible qu’aprés avoir validé les options « consigne de temps » ou « consigne de

distance ».

[¥] Consigne de temps

Configurer Propriété

Sélectionner le ppe de propnété

Mouvement

v|

Configuration
Yitezze gauche Vitezze droite
constante v| constante
0 %
Sens Sens
Awant _v| PBovant vl

canstante vl

o1 2k m

Attendre la fin de commande

I Accepter J l.f-\.ha'l:lmm]

Image 32. Choisir la vitesse, le sens et la consigne de temps ou de distance

www.moway-robot.com
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e Courbe
Le module de courbe est un cas particulier du module de @
mouvement. Lors de cette commande, le programme calculera la

vitesse des moteurs a partir de la vitesse et du rayon de rotation. ;itf E?EREY: 2l

I1 sera également possible d’utiliser les consignes de temps et de distance apres
le choix de I’option « attendre fin de commande »

Configurer Propriété |
Sélectionner le type de piopinété
~]

Configuration
Vitesse: - Rayon de rotatior: -
constanile hd | congtante |
50 [ 1 £
Direction Sens
Aant W | Gauche | |
Consigne de temps [[] Consigne de distance
. constante B
01 [&s (1
Attendre la fin de commande

Image 33. Choisir la vitesse, le rayon de courbure et le sens, le temps ou la distance.

S/ EDE)
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e Rotation

Le module de rotation est un autre cas particulier du module
de mouvement. Grace a cette commande mOway tournera sur son Wit 100
centre ou sur I’'une de ses deux roues. Il sera possible de configurer le Certre Ghe
sens et la vitesse de rotation.

Confi P iate
Sélectionner le type de proprigteé
Rotation EvS |
Configuration
Vitesse: Mode rotation:
constante v | Sur roue ll
50 2
Sens Floue amétée:
Avank vl Gauche |w
Corsigne de temps [] Consigne d'angle
constante v|
01 B5ls 1

Attendre la fin de commande

[ Accepher ] [Abandonner]

Image 34. Choisir la vitesse, le mode de rotation, le sens et le temps ou la distance

Dans ce cas il sera également possible d’utiliser les consignes de temps et d’angle
apres le choix de I’option « attendre fin de commande »

S/ EDE)
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e Stop
Le module de STOP est un autre cas particulier du module de a
mouvements. Cette commande provoque I’arrét de mOway. STOP

Configurer Propriété

Célectionner le type de pmpriét_é_
v

Configuration

Aréter le robot

| Accepler | [ﬁbandanner

Image 35. Module STOP

www.moway-robot.com
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e Consulter mouvement

mOway mémorise dans un registre les données des
mouvements réalisés. Avec ce module nous pourrons consulter ce
registre : vitesse actuelle, distance parcourue, angle de rotation, etc.

Configurer Propriété Configurer Propriété Configurer Propriété

_Séieoliumet le type de plopriété : Sélectionner le type de prupri§té_ _Sélect\onner Iz type: e propristé

v| Consulter mouvements | Consulter mouvements :]

ler 5
RAZ données mouvement

Confi Carfiguration Configuration
Actustes Wariable & assigner. “Wariable & assigner.
Diodes DELs .
Contréle cate extension ariable _V‘ “ariablel q
Haut Parlew Wariablel
Variable2 Wariable ausiliaire:
Acquisition capteurs Variabled v|
Information de mouvement: Information de mouvement; Infarmation de mauvement:
Compteur kilométrique 1| Compteur kilométrique :] Compteut kilameétrique .v-‘
Temps
ui:sm gauche
tesse droite
Disancs Gaiohe
Distance droite
Angle
Compteur kilométrique

Image 36. Choisir la variable et ’information de mouvement

¢ Reset données de mouvement

Ce module permet de remettre a zéro toutes les données de
mouvement mémoris€es. Il sera possible de choisir la donnée
concrete a remettre a z€ro.

Configurer Propriété

Sélectionner le type de praprigté

RaZ donnée: mouvement vl

Canfiguration
RAZ temps
[] R&Z distance partielle

[] AAZ compteur kilométrigue

| Accepter | | Abandonner

Image 37. Choisir les options de RAZ

S/ EDE)
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RADIO FREQUENCE
O
A
Configurer Propriete

Sélechonner le lype de propnété

Configl B adio Fréguence

)

Opérations
Aiffectation
M athématique

Pause o
Appel sous routine w
[ Accepler ] [hbandannur]

Image 38. Choisir le type de module (Radio Fréquence)
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e Controle RF

Active ou désactive le module de RF. Lors de I’activation il

t3 noE
&

faudra choisir 1’adresse utilisée par le robot et le canal de o Oxdl
communication. Pour que deux mOways puissent communiquer entre Adr: 020
eux, il faudra qu’ils utilisent le méme canal.

Configurer Propriété

Sélectionner le ype de proprigté

Contridle BF i |

Configuration

() Désactiver module RF
{(*) Activer module RF

Canat Dhir:
b B 2 .
[0-127) [0-255]

| Accepter | | Abandonner |

Image 39. Choisir le canal et ’adresse (dir)

S/ EDE)
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OPERATIONS

‘ G

=X

Configurer Propriété

Sélechonner le type de proprigté
w

Aucoqueziion capheurs e
Configuratl B adio Fréguence B |
Walewr . .HF
Dpér.

Mathématique
Valewr| Pause
consta2ppel sous routine

<]

b pess)

I Accepter ] [.&bandonner]

Image 40. Choisir le type de module (opérations)

S/ EDE)
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e Affectation

Sa fonction est d’affecter une valeur (celle d’une constante ou
d’une variable) a une variable au préalablement crée. Cette variable

peut étre utilisée pour configurer différents aspects du robot

Configurer Propriéte

Sélactionner e type de propriété

Affectation v

Acquisition capteurs |
Configurati B adio Fréguence
Contréle RF
Waleur| o . L
Opérations
Variabl

M athématique
Waleur | Pause

constaSppel sous routine |+

| pass)

Configurer Propriété
Sélectionner ls type de prnpriété__

A ion A

Configuration

Valeur & assigner;
Wariablel v

Variable1
' ariable2
Vit 0

=
> 255

@

Configurer Propriété

Sélectionner le type de propriété

Affectation v

Configuration

Valeur & assigner:

Wariable v

Waleur & assigner:

constante vl [0 = pass)
|constante:

'V ariable1

Variable2

Variabled bandanner

Image 41. Choisir la variable et la valeur a affecter
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e Mathématique

On [I'utilise pour réaliser des opérations arithmétiques de
somme ou différence sur une variable. Le premier parametre doit
étre une variable dans laquelle sera stocké le résultat de

I’opération. Le second opérande peut étre une constante ou une

variable.

Configurer Propriété

Sélectionner le type de propriété

M athématique [ v]

Canfiguration

Opérande:

Variable] [v]

“ariablel
Wariable2
Y ariabled

Opérande2:
| canstante

v 0 8

I Accepter J IAbandannar]

0255

Séleclionner le lype de proprigté
Mathémalique ﬂ
Configuration
Opérandel:
Yanablel v
4= ]
=
Opéran{-=
¥ v| 0 A
constar) ¥ 10255
| Bl —
[ Accepler ] [ Abandonnes ]

Image 42. Choix du premier opérande et de ’opération

Configuration Configuration
Opérandel: Opérandel: i
Wariable1 W | | Varisblel ﬂ
[~  [a] [~ [l
Dpérande2: Opérande2:
constante W 0 : 0-255) constante v| 10 * m2ss)
constante ;
Wariabled
WVarniable?
V:E:‘hﬂz‘.} pandonnes I [ Accepter I [Ahaldurm]

Image 43. Choix du second opérande

www.moway-robot.com
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e Pause
- &
Permet de réaliser une pause dans le déroulement du il
programme de durée multiple de 0,05 secondes. Le parametre de 1.0 seg.

pause peut étre une constante ou une variable.

Configurer Propriété I

Sélectionner le twpe de proprigté

]

Configuration

Temps d'attente:

constante b

constante
Wariablel

Wariabled
Wariabled

Accepter ‘ I Abandnnnﬁj

Image 44. Choisir le temps

e Appel de sous routine

Fait appel a une sous routine réutilisable dans les autres
projets de mOway.

Foutine 1

Configurer Propriété | Configurer Propriété I

Sélectionner le type de propriété Sélectionner le type de propriété

[ | Appel gous routing v |
Acquizition capteurs e
O B adio Fréquence [ Configuration
Cantréle RF .
Opérations Sous routine: .
Affectation I routing (% |
b athématique foLting
FPauze foLtines
Appel zous routine roukine3 ﬂ

Image 45. Choisir la sous routine

S/ EDE)
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5.1.2 Conditions

Les Conditions sont des actions qui permettent de comparer, tester les capteurs,

> @
<=

etc.

Les modules disponibles sont les suivants:

00@

Image 46. Les conditions de mOwayGUI disponibles

S/ EDE)
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CAPTEURS

Configurer Propriété

™

Tester obstacles
Accélaromatre
Son

Wénher carte extension
Comparaison capteurs

|»

| Accepler ] [.ﬁ.bandnnnur]

Sélectionner e type de proprigte

Image 47. Choisir le type de condition (¢

apteurs)

S/ EDE)
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e Tester ligne

Vérifie la valeur numérique des capteurs de ligne. Ce module
est trés utile pour faire en sorte que mOway suive une ligne au sol
(noire ou blanche), détecte des limites de zone, etc.

L’utilisateur doit choisir 1’opération a réaliser, AND (ET) ou
OR (OU). S’il choisit I’option AND les deux conditions devront étre remplies pour

avoir une sortie vraie.

Au contraire s’il choisit OR il sera suffisant que I'une d’elle soit remplie pour

avoir une sortie vraie.

Configurer Propriété

Configurer Propriéte

Configurer Propriéte

ligne

Configuration
Capteur ligne gauche
Blanc

Blanc
Noir
Me pas tester

® aND O OR

_Sélectiunnar le type de uoulié!é"

|

v|

’ Accepter ] [Ahandunne:]

) Sélectionner le type de pmplnei

v

Configuration
Capteur ligne gauche

Blahc _v_|

Capteur ligne droit

<]

Blanc

Blanc
Moir
Me pas tester

[ Accepter ] IAharu:Iunne:‘

Configuration
Capteur ligne gauche
Blanc
Capteur ligne droit
MNait

® &ND O OR

Sélectionner le type de propriété

v

[¥]

v]

[ Accepter ‘ |Abandonnel|

Image 48. Choisir les capteurs de ligne droit et gauche
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e Tester obstacle

Vérifie la valeur numérique des capteurs d’obstacles. Permet de
savoir s’il existe ou pas un obstacle en partiec avant gauche ou
droite.

L’utilisateur doit choisir 1’opération a réaliser, AND (ET) ou OR (OU). S’il
choisit I’option AND les deux conditions devront étre remplies pour avoir une sortie

vraie.
Au contraire s’il choisit OR il sera suffisant que 1'une d’elle soit remplie pour
avoir une sortie vraie.

Sélectionner le lype de Dlopliélé_
Configuration
Dbstacle central gauche - Obstacle central dioite

Présence Dbstacle ﬂ Présence Dbstacle v.|

Dbstacle latéral gauche DObstacle latéral droite
Présence Obstacle ~ | Présence Obstacle w |
® AND O OR

i

[ Accepier | [ Abandonnes |

Image 49. Choisir les capteurs d’obstacles droits et gauchés
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e Accéléromeétre

L’accéléromeétre permet de vérifier si le robot a été percuté une
fois (tape) ou deux fois (double tape) 2.

Configurer Propriété Configurer Propriété
— -
Sélectionner e type de Dfﬂpfiété_ Sélectionner le tupe de propriété
i &t b A éramétre [ |
Canfiguraticn Configuration
Tywpe d'intermuption Type d'intarruption
Tape | Tape IEI
Tape | .
Diouble Tape
[ Accepter ] [ Abandonner ] [ Accepter ] [ Ahandonmer ]

mage 50. Choisir le type d’interruption

e Son %

Teste s’il y a un son ou pas.

| Configurer Propriété
Sélectionner le type de propriété
N

Conhguration

Lorsgue le robot détecte un fiort bruit,
il démanme

[ Accepter ] [Abandonner]

Image 51. Tester la présence d’un son
e Vérifier extension

Vérifie la valeur numérique des pins du connecteur
d’extension.

121 e capteur étant encapsulé dans le chassis du robot, il se peut qu’il détecte des vibrations
secondaires aux coups regus.
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Configurer Propriété l

—
Sélectionner le type de propriété

Configuration
Fir:

Pin2 v |
PFiri1

Pinz
Fin3

Find hidarimet
Pind hories |

Fing

Image 52. Choisir pin du connecteur d’extension

ATTENTION!

Seuls les utilisateurs confirmés peuvent utiliser la configuration « pin out ». Une
connexion incorrecte des éléments électroniques sur le connecteur d’extension peut
causer des dommages irréversibles au robot.
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e Comparaison capteurs

Compare la valeur analogique des capteurs d’obstacles ou de
lignes. Tous les capteurs de mOway délivrent une valeur analogique.
Par exemple : le capteur de luminosit¢ donne une valeur de 0 a 100
selon I’intensité de la lumiére incidente ; les capteurs d’obstacles une

valeur de 0-255.

Configurer Propriébé

Sélectionner le tupe de propriété

Comparaizon capteurs

Configuration

Capteur
Lurnigre [»
Lumigne lA

Ligne gauche

Ligrne & draite

Obstacle central gauche
Obstacle central droite L
Obstacle latéral gauche -
Obstacle latéral droite -

B atterie [

[ Accepter ] [Abandonnel]

0-100)

Configurer Propriéte
Sélechonner le type de propriété

N caplteurs

Configuration

Capteur -

Lurniére ll
> -V-
>

Oipéran > =

constar ¢ _ v 0 > p-100)
-

I Accepter I [hbandonner]

Image 53. Choisir le capteur et le comparateur

Configurer Propriété
Sélectionner le type de propriété
Comparaizon capteurs vl
Configuration
Capteur
Lumigre v
>
Opérande:
constante w0 [0-100)
constante
Yariablal
Yariabla2
Yariable3
a”ia E\L,u:ptul T [ Pu=ndanner

Configurer Propriété
Sélectionner le type de propriété
I:Z|:|r|'||:|.3[.3i:5:|:| ‘apteurs 1 |
Configuration
Capteur
| Lurnigre hd
e
Opérarde:
constante [s| 1 2 {0-100]
Accepter ] [.&bandnnner ]
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Image 54. Choisir la variable de comparaison

MOTEURS

Sélectionner le type de propriété

Comparaizon mouvement

'Ecmpwalaisu:un capteurs

)

S0 Mmouvement

Transmission AF
Réception RF
Dpérations
Comparaizon
Opérande:

<]

| Accepter | | Abandonner |

Image 55. Choisir le type de condition (moteurs)
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e Comparaison mouvement

On réalise une comparaison avec les informations du systéme

de motorisation. Ce dernier délivre les informations de distance totale
parcourue, distance partielle, etc.

Camparaisan mouvement |7|

Configuration

Infarmation de mauyvement:
Temps v

Temps

Witesse gauche
Vitesse droite
Distance Gauche
Distance draite

Angle

Compteur kilométrigue
Opérande auxiliaire;

[ Accepter ] [Abandonner]

All
¥ [n-ess)

Configurer Propriété Configurer Propriéte
Sélectionner le type de proprigté Sélectionner le type de proprigté

Configuration
Information de mouvement:
Temps Z|
> v
Up&m b

constar z v| (0

Opérani

I Accepler ] [Abandonnar]

% pess)

Image 56. Choisir ’information de mouvement et le comparateur

Configurer Propriété

Configurer Propriété

Sélectionner le tppe de proprigté

Configuration

Information de mouvement:

| Temps 21
]

Dpérande:

3
o
¥

constante

constante
W ariable

W ariable2
Wariable3

[ Accepter | [Abandanner]

[0-255)

Sélectionner le type de propriété

Configuration

Infarmation de mouvernent:

.Temps Z]
.

Opérande:

constante

Opérande auxiliaire:

[ Accepter ] [Abandonnar]

vl %] pesy

Image 57. Choisir la variable de comparaison
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RADIO FREQUENCE

Configurer Propriété

Configuration

Adresze récepteur:

o [0-255)

[] ddonnée 1

[] Donnée 2

] Dannée 3

[] Donnée 4

Sélectionner le type de propnété

v

Carmparaizon capbeurs A
Motews B
Comparaison mousement
Radio Fréguence
Tranzmizsion RF A
Réception BF 3
Dpérations L
Comparaison w

[] Donnée 6

[] Donnée 7

[] Donnée 8

| Accepter ] |Abmdumet]

10-235]

Image 58. Choisir le type de condition (Radio Fréquence)
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e Transmission RF

Transmet une trame vers une adresse concréte. Dans la trame
il faut indiquer 1’adresse du récepteur, et les données qui peuvent étre
des constantes ou des variables. Il faut se rappeler qu’au préalable a
cette condition on devra configurer le module « controle RF ». Attention, tous les robots
participants a la communication RF doivent étre sur le méme canal, mais a des adresses
différentes.

Configurer Propriété |

‘Sélectionnes le type de propriéts

Configuration

Adresse récepteur

1 5 pesy
ddonnée 1 0-255) [] Donnée s 0-255)
constante vl 0 &
constante .
Waniablel [] Donnée &
Vaniable2
Waniable3
[] Donnée 3 ] Donnée 7
[] Doninée 4 [] Donnée 8

[ Acoepter | | Abandonnet |

Image 59. Choisir la premiére donnée a envoyer
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f ———
Sélectionner e twpe de proprigté
Configuration
Adresse récepkeur:
1 > [p-255)
ddonnée 1 0-255) [ Donnée 5 {0-255)
constante il 4 =
Donnée 2 [] Donnée &
constante » 0 =
constante
Warablel [] Dannge 7
Wariable2
Wanable3
] Donnée 4 [] Donnée 8
[ Accepter | [ Abandanner |
Image 60. Choisir la seconde donnée a envoyer
Configurer Propriété ]
Sélectionner le pe da prapriété
Trans 1 RF v |
Configuration
Adresze récepteur
1T & [0-255]
ddonnée 1 [0-255) [] Donnée & [0-255)
constante IV] 4
Donnge 2 [] Donnee &
Variable1 |
[] Donnée 3 [] Donnée 7
[] Donnge 4 [] Donnge &
| Accepter | I abandanner ]

Image 61. Premiére et seconde données prétes a étre transmises
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e Réception RF

Recoit une trame d’une adresse concréte. Il faut indiquer au
minimum deux variables : une pour donner 1’adresse de 1’émetteur et
une autre pour la donnée. Il faut se rappeler qu’au préalable a cette
condition on devra configurer le module « contrdle RF ». Attention,
tous les robots participants a la communication RF doivent étre sur le
méme canal, mais a des adresses différentes.

C Propriété C Propriété
Sélectionner le type de propristé Sélectionner le type de propriété
tecento [iv] on R ]
Configuration Configusation
Adresce émetteur: Adresse émetteur:
v Vaiable] vl
'V ariablel Donnée 5 & affecter Dornée 1 & affecter: Donnée 5 & affecter:
'V aniable2 | Tl T
v ariable3 v v
Donnée 2 & sffecter. Deonnée 6 & affecter. W ariable Dornés 6 & affecter:
o ] Vol v]
— — Variable3 =
Donnée 3 4 affecter: Dannée 7 4 affecter: Donnée 3 3 affecter. Donnde 7 & affecter
o ] o] | (]
Donnée 4 & affecter. Donnée & & affecter: Donnée 4 3 affecter: Donnée & a affecter;
v [v] ! (vl

Image 62. Choisir ’adresse de I’émetteur et la premiére donnée a transmettre

Configurer Propriété Configurer Propriété
Sélectiornet le type de propriété Sélectionner le type de nropriété_
] iéception RF v
Configuration Configuration
Adresse émelteur. Adresse émetteur:
[Variable1 ] Variable] vl
Donnée 1 & affecter: Donnée 5 & affecter: Donnée 1 & affecter: Dornée 5 4 affecter:
[ Variablez v | v Varisble2 v v
Donnée 2 & affecter: Donnée 6 & affecter: Donnée 2 & affecter: Dornée 6 & affecter:
[ Variable3 v | v Variable3 v v
v ariable Donnée 7 4 alfecter: Donnée 3 & affecter: Donnée 7 4 affecter:
' ariable2 1 ™ -
Variable3 v ] ‘
Donnée 4 & affecter: Dionnée § & affecter: Donnée 4 & affecter: Dornée 8 4 affecter:
| | ] ] ]

Image 63. Choisir la seconde donnée a transmettre
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OPERATIONS
Configurer Propriété
_Séle:clinn‘-m le type de prapriét_é
W

LCompataizon capheurs [
Motews
Compataizon mouvement

B adio Frémguence
Transmisson BF
Récephon RF

D pérations

[ Comparaison 4

Image 64. Choisir le type de condition (Opérations)
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e Comparaison

Réalise une comparaison sur une variable. La variable peut
étre comparée avec une constante ou avec une autre variable ; c’est
trés utile pour comparer une variable utilisée pour réaliser une

opération mathématique.

Configurer Propriété

Configuration

Opérandel:

Sélectionner le type de proprigté

Wariablel
Variable2
Variable3

Opérandez:

constante

7‘ 0 & ness)

[ Accepter ]

[ Abandonner ]

Configurer Propriété
Sélectionner |s type de prnpriété_ @
200 :V
Configuration
Opérande: -
Variable ] |
> v
]
Opéran{s = -
constar §= vl [0 3] pess
!=_=
[ Accepter ] [Abandnnnsr]

Image 65. Choisir le premier opérande et le comparateur

Configurer Propriété

Configuration

(pérandel:
_ Variable1

B M
Opérande2:

constante

Selectionner le type de propriété

]

[l [

% pasy

constante
Yariablel

‘ariable2
‘ariahled

ndorner

Configurer Propriété

lSéIsctinnnar |e type: de prnpriété )

. Camparaison |1|
Canfiguration
_Dpérande1: -
Vaiable1 v
B
leérandaE:
.cnnstanta

[ Accepter ] [Abandnnnar]

vl B2 f] eesy

Image 66. Choisir le second opérande
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5.1.3 Initialisation et fin

Tout programme doit avoir un ¢lément d’initialisation, mais il n’est pas
nécessaire qu’il en est un de fin (on peut créer une boucle infinie).

Configurer Propriéte

Initialization

[ Wariablel
[] Wariable?
] Wariable3

Sélectionner le type de propriété

Initialisallan

v|

[ Accepter l

[ Abandonner

Image 67. Choisir I’option d’initialisation

Dans I’¢élément d’initialisation, on peut initialiser les variables.

Configurer Propriété
Sélectionner le tipe de propriété
Iniisisation |4
Initialisation
Wariable1 0 3
[] Yariable2
[] Wariable3
Accepter | [ Abandonner

Configurer Propriété
Sélectionner le type de propriété
[Initigfisation |8
Initialisation
‘ariable1 52
[ wariable2
[] “ariable3
Accepter | [ Abandonner

Image 68. Choisir la variable et sa valeur initiale
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5.1.4 Fleche

Les fleches unissent les modules et les conditions pour créer un
diagramme de flux du programme. Le logiciel indique a I’utilisateur si la e
fleche est correctement positionnée afin que [’application fonctionne  Fléche
correctement.

5.1.5 Effacer Fléeche
Cet outil facilite la création du diagramme de flux. Il efface la fleche 5
et élimine donc la liaison entre 1’élément et son suivant. Pour cela il suffit de Effacer
cliquer sur 1’élément (module, condition ou début). [

5.1.6 Sous routines

Pour simplifier les diagrammes et optimiser [’utilisation de la mémoire
programme, on peut générer des sous routines réutilisables. Par exemple, si dans un
programme une partie se répete plusieurs fois, on peut créer une sous routine contenant
cette partie et ’appeler dans le diagramme principal par un module « sous routine ».

5.1.7 Programmation

Avec mOwayGUI on peut programmer le diagramme directement
dans le robot. En partie supérieure sera indiqué I’état de la procédure de &
programmation.
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5.2 Création d’un projet

projet. (la premiére a gauche en zone supérieure)

La seule chose a faire est de cliquer sur ’icone de création d’un nouveau

51 mOwayGUI - Projet -

-: EI‘% E\é @ zoom 2x v| |1 |:
Nouveauls Zone de travail
[k | Principal
| ~
Curseur Module ]
— @
Condition Fleche
Effacer Fin
fléche
Variables
-
RF
Adr Canal
Env | Adr .
v
< 5
B3 "mow dec.” C& S

Image 69. Aspect mOwayGUI
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5.3  Premier programme avec mOwayGUI

Pour réaliser le premier programme il est nécessaire d’avoir crée un projet (point
précédent). Ce premier programme de base consiste a ce que mOway évite les obstacles.

1. L’étape suivante consiste a ajouter un retard d’une seconde : delay ms(1000). Il
suffit d’ajouter un module et de double cliquer sur lui pour le configurer. Choisir
I’option « pause » et la configurer comme indiqué sur la figure suivante.

2. On ajoutera le clignotement de 1’'une des DEL. Ce sera un autre module que 1’on

configurera comme indiqué:

Configurer Propriéete

Pauze

Selectionner le type de proprigte

Configuration
Temps d'attente:
constante '_V_
1.00 s [20]
Accepter | [ Abandonner ]

Configurer Propriété

Sélectionner le type de propriété

Diodes DELz v |

Configuration
Diodez DELs

Supérieur vert W |

Auction:

Cligrnoter :v |

[ Aocepter ] [.ﬁ.bandnnner]

Image 70. Configuration Pause et DEL

3. On ajoutera une fin de programme pour que I’application puisse étre compilée.

4. On compile le programme et le charge dans le robot par I’intermédiaire du

bouton programmer du menu.

5. Tester le programme et vérifier qu’au bout d’une seconde la DEL verte s’allume.
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Image 71. Premier programme mOwayGUI: pause et clignotement
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Pour détecter un obstacle, il faut configurer les modules de conditions pour

vérifier séparément chacun des quatre capteurs d’obstacles.

Conflgurer Propriété

Confiqurer Propricté |
Conliguation Corfiguiation
Dbstacle cenialgauche  Obstacie cenral diite Obstacle central gsiche Obstacle cenira dioite
Piésence Obstack v | Pas debslacle Iv] Pes dobstacle | [Pitsence Obsiscie v
Dbstace latéial gouche Dbstacks latéral roite Obstacls etéral qauche Obstacle latéal it
| Pas dobstacle v Pas dobstacle > Pas dofatack ~| Pas dobstacte ]
@mo OO ® 4D O OR
-
Hherdonres
Configurer Propriété Configurer Propriété
D —
: [~]
Caniiguration Configuation
Obstacte cenral gache Obstacle cantil doke Obstacle Obstacle centil diote
| Pas dobstacle | [Pas dobstacle > | Pas dobstacle w|  [Pas dobstace v
Obstacle latéval gauiche Dbstacla Laéral dcite Obstacle latérd gauche Obstacle latéral diite
[Préssnce Obstacle | [Pa: dostacte v Pas dobstacle v Figsence Obstacle. |
@D OOR @D QoA
. L -
e

Image 72. Configuration tester obstacles

7. Les modules de condition ont une sortie VRAI et une autre FAUX. Si la
condition est vérifiée (présence d’obstacle) la DEL correspondante sera activée,

et au contraire elle s’éteindra.

obstacle est détecté.

Tester le programme et vérifier que les DEL avant s’illuminent lorsqu’un
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Image 73. Premier programme mOwayGUI: détection d’obstacles
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9. Nous allons ajouter un mouvement au robot : déplacement en ligne droite
jusqu’a détection d’un obstacle.

10. Lorsqu’il rencontrera un obstacle, on lui enverra une commande pour le faire
tourner del80°. Apres sa rotation le robot reprendra son déplacement en ligne

Configurer Propriétd | Confgurer Propriété
Sélectionner & ype de propiéte [ Sélectionne le lype de propiéts
M 3 ~|
Configuration Eorrastion
Vilesse gauche Viesse dioke Vitesse: M g
eovalante [v]  [constarte =] constante | Sulenie v
= ® & e
Senz e Sens Sene
dvanl % Avant s Gauche | v |
] Consigne de temps [[] Coreigne de distance [ Consigne de temps [] Consigne dangle
condtante -
180 2 © m
Attendie |a fin de commands
e

Image 74. Configuration de Mouvement et rotation
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Image 75. Fin du premier Programme avec mOwayGUI
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6. mOway RC Center

mOway RC Center est une application incluse dans le pack mOway Pack qui
permet de contréler mOway comme si on disposait d’une radio commande et ¢galement
de monitoriser tous les capteurs du robot. Pour I'utiliser il faut disposer de 1’extension
RF pour le robot et de la clé RFUsb. C’est une application qui permet par exemple
d’explorer une zone ou devra évoluer le robot.

Le principe de fonctionnement est le suivant: I’application transmet les
commandes par USB a la clé RFUsb qui les transmet par 1’intermédiaire du module
extension RF a mOway ou un programme qui interpréte ces commandes
(mOway RC Client inclu dans le pack mOway) aura été chargé au préalable.

Image 76. Diagramme mOway RC
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= Moway RC Center E] [}

Fichier ~ RF  Aide
Carfiguration RF Etat des capteurs
) E Température | 26°C
Canal: p I“j i Batterie ax
a ]
Commande R adio
(._ﬁ_l Vitesse
R “ “
<@l
. Rayon
DEL
.;_U.
BUZZER (N x |05
| — 0234375 G
e w ol M
o z (1109375 G
Info
=
I Connecte Firm: RFUsh|

Image 77. mOway RC Center

Pour lancer cette application, il faut depuis mOwayGUI cliquer sur I’icone
« Controle Radio » située sur la barre de menu supérieure.

55 mOwayGUI - Projet - g@
Fichier ~ Edition  Programme  Routine  Fenétres  Aide (
Db@ [ @ [oomex [v] (T] [
Outils - Zone de travail Contréle Radio
R‘s C] Principal
S
Curseur Module [l
o] @
Condition Fleche
mand
Effacer Fin
flzche
Variables -

Image 78. Accés mOwayRC depuis mOwayGUI
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Deux messages seront ensuite affichés avant le lancement de ’application
mOwayRC.

Moway RC

! E L'application permettant de contréler e rabot par radio va s'exécuter et mOwapG U va se fermer. Voulez-wous continuer?

COlui Nan

Moway RC

] Pour contrdler le robat par radia il faut le programmer avec le programme Client BC. Youlez-vous le programmer maintenant?[Ce n'est pas nécessaire s mOway a déjs ce programme en mémoire]
L)

[ Oui ] [ MNon ]

Image 79. Accés mOwayRC : messages

6.1 Description mOway RC Center

6.1.1 Configurer RF

Dans cette partie on pourra configurer le module RF de la Base mOway avec
comme adresse par défaut 0x02 et canal de communication 0x00 (canal par défaut du
logiciel de RC de mOway). Si lors de la configuration du module le robot est éteint,
I’indicateur en partie inférieure gauche de la fenétre de commande radio sera rouge.

Une fois connecté il sera possible de changer le canal de communication si sur le
premier canal il y a des interférences avec le WIFI, le Bluethoot, un Microondes, etc. A
chaque appui sur le bouton de changement de canal, un nouveau canal sera propos¢ ; on
pourra ainsi choisir entre 16 canaux différents. Pour effectuer le changement, il faut que
le robot soit allumé et en communication avec la base.

A chaque déconnection du module RF de la base, le canal par défaut sera 0x00.

La procédure recommandée est la suivante :

1) Allumer le robot

2) Connecter la clé RFUsb

3) Tester le canal en envoyant des commandes 8 mOway

4) Si le robot ne répond pas bien, changer de canal et réessayer

6.1.2 Commande Radio

Une fois la liaison établie on peut envoyer des commandes a mOway, soit par les
boutons en cliquant dessus, soit par le clavier.

S/ EDE)
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Deux curseurs permettent de définir la vitesse et le rayon de rotation.

Si les données envoyées sont bien recues par mOway un petit indicateur en partie basse
gauche passera au vert. Si les données ne sont pas bien regues, il passera au rouge.

6.1.3 DEL

Dans cette partie il est possible de commander I’allumage et 1’extinction des

quatre DEL de mOway.

6.1.4 Buzzer

Permet d’activer le haut parleur en envoyant un son d’une fréquence choisie.

6.1.5 Info
Indique les différentes informations de mOway RC Center.

6.1.6 Etat des capteurs

Cette partie affiche les valeurs délivrées par les capteurs ; les informations sont
rafraichies chaque seconde.

Valeur des capteurs de ligne: plus la valeur est importante, plus la superficie est
obscure.

Pourcentage de lumiere incidente.

Valeur analogique des capteurs d’obstacles : plus elle est importante, plus
I’obstacle est prés.

Valeur de I’accélérometre

Valeur du capteur de température

Valeur de la charge batterie

Distance parcourue par le robot depuis sa mise sous tension, avec possibilité de
remise a z&ro.

6.1.7 Commande par le clavier

Les commandes par le clavier sont :

W-Avant
A- Gauche
S- Arriére
D-Droite
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