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Viodele 3D sous SolidWorks
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Librairie dédiée

Activer le moteur [EIfHed 3 |2 puissance (R

La touche [SJ@d est pressée sur la télécommande

Avancer Wl Distance mesurée par ultrason : Broche TRIG €19 Broche ECHO EB9
Reculer

une donnee est disponible ?
Tourner a droite |

Enregistrer la donnée regue dans [Jjj

Tourner & gauche

AL I Envoyer la donnée
Pivoter a gauche
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Detections d obstacles par contact;

Detections o a distance;

Capteur telemetre a ultrasons

Barre sensible

2 capteurs a contact
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Sulveur de ligne;

2 capteurs Infrarouges
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\\5 Carte d extension controleur de moteur

Pont en H

O

Un pont en H permet de piloter et
d’inverser le sens de rotation d’un
moteur a cc.

La commutation est réalisée par des
transistors de puissance




Garte d extension controleur de moteur




Larte d’extension controleur de moteur a courant continu
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barte a extension controleur de moteur a courant continu
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Tension d’entrée recommandée

7 — 12V (mini 6V)
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Jumper  Arduino

(optional)




yapteurs »
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Le module Bluetooth HCO6 sera

branché sur ce connecteur.

LTI P A Pour le mode SERIAL les cavaliers)
doivent étre positionnés sur les
broches 2 et 3.
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La communication est synchrone

bidirectionnel entre plusieurs
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Direction moteur A (Droit)

D11 | PWM Moteur B (Gauche)

.'010 TRIG capteur Ultrason

ECHO capteur Ultrason

Bouton Poussoir

Capteur contact G
Capteur contact D

Capteur ligne G
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Capteur ligne D
PWM Moteur A (Droit)
Récepteur IR

Bluetooth TX
Bluetooth RX




