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Variables
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Avance

SOl AD - | activee -

sortie (XK} VD pendant  G[ID) | ms

Faire clignoter la sortie pendant ([Ei) | 'ms

jouerson [Z) | pendant m' sur EXED

Happy Birthday - T4 A0 -]

== play tune - Ml 1)
sur XK

(=00 ;clic droit pour démarrer l'assistant

envoyer code infrarouge n. =Y AQD ~ |

positionner servo [EES a  EE1)

positionner servopos [EXIE3 a2 EE0D

signal pwm de periode | rapport cyclique  [EIN) | sur (B.0 - |

initialiser les broches EE a E5E9

initialiser le type des broches ([ZED a |

basculer

I Sorties
Délais
Boucles
Variables
Maths
Procédures
Taches
Moteurs
Liaison série
Avance

si lentrée [CXIE est

si lentrée [CXIE est

lire valeur analogique en [EXIES et stocker dans EE %8

lire température en [EXVED et stocker dans L83

lire distance ultrason en [EX0ES et stocker dans EE.%3

lire distance ultrason en (mode 2 broches)

trigger EX0ES echo EXOED et stocker dans fELB8

lire valeur infrarouge [EX0ES et stocker dans (2258
#; télecommande infrarouge (+1)




I sorties attendre pendant E"m ms I — répéter indéfiniment
I Entrees - I Entrées
__ Délais | | Délais

I Boucles mettre en veille pendant  [§[1) |5

| Variables ' § Variables

I Mol attendre jusqu'a ce que EXIED est BNk I i o el =alAD (s
I Procédures I Procedures

I Taches I Taches

I Moteurs I Moteurs

I Liaison série I Liaison série

I Avance I Avance

tant que l'entrée [EXIED est

tantque | (E7¥3 EX €O

compter avec [ELES de m.jusqu':'a G.parpasde n
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Maths
Procédures
Taches
Moteurs
Liaison série
Avance

=4 varA - FRINC10]

fixer FE2BS valeur aléatoire

incrémenter FE2ES de

décrémenter fEES de

convertir en ASCI fE-%8
100 EZIEED

10

g varD -

;

I Sorties

I Entrees
| Délais

I Boucles
I Variables

I Procédures

I Taches
I Moteurs
I Liaison série
I Avance

Sorties
Entrées
Délais
Boucles
Variables
Maths
Procédures

I Téaches

I Moteurs

I Liaison série
I

Avance

2d varA - FRINC10)

= varA - B 'I'l'
41 4

Nom Somfonctk)n.

Sorties
Entrées
Délais
Boucles
Variables
Maths
Procédures

Taches
Moteurs
Liaison série
Avance

arréter la tache

recommencer toutes les taches




_ iz moteur X3 & I Sorties G
I Entrées | Entrées
| Delais _ I Do
| Boucles moteur a pendant ms el sertxd
. ' § Boucles
| Vvariables | Variab % Envoyer en ASCII
| Maths ~ BOT120 Microbot i Sl
| Procédures Maths
. ; sortie série a sur EXOR3
| Taches . configurer Ia vitesse I Procedures
I Tarhes ™ Envoyer en ASCII
| Liaison série ~ CHI35 I Moteurs
| Avance afficher surle LCD IR « Gy »
I Avance
envoyer sur le LCD en ZXE3
entrée série a sur CXTED en CEIIND
% Recevoir en ASCII
servo moteur
serrxd vers (EILED
® Recevoir en ASCII
hsersetup
@ Inverser la polarité
AXE120
vitesse gauche & m ¥
vitesse droite

K-MR-01

vitesse gauche

vitesse droite
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Commentaire

;Utilisez Ctrl+ V pour coller le code BASIC

e @73 | depuis [EEPROM () |

écrire

(C7X3 | dans'EEPROM (@)

initialiser I'adresse SCL de I'2c a [0« ¥

initialiser 'adresse SCL de l'2c a
B i2cfast @ 2cword

%10100000

réinitialiser tout

autoriser l'interruption quand [eIES est ER0=E0

désactiver l'interruption

déconnecter

reconnecter

exécuter le programme de la mémoire numero [NE3

charger ce programme dans la mémoire numero [E3




