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Caractéristigues générales

La carte IPR1200 est une interface
de pilotage compléte pour la robotique
mobile.

Microcontréleur AT90S1200, 4AMHz
2 sorties de pilotage pour moteurs DC
2 capteurs IR de détection adistance
2 entrées pour capteurs de choc

2 Leds rouges

2LDR

1 buzzer

Fonctionnement de 0°C 460°C
Alimentation électronique >6.5Vdc
Alimentation moteurs 3Vdc a9vdc

‘ Capteur de choc droit }—b
‘ Capteur de choc gauche }—b

—
=

‘ Détecteur IR droit }—t>

‘ LDR Droite

‘ LDR Gauche

Moteur Droit
Moteur Gauche

Led Droite
Led Gauche

{=

AT90S1200

‘ Détecteur IR gauche }—D
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® @
AT90S1200
Choc D D L293D
IRD [ ]
IRG [ ] CFG1
123
Choc G D 1
o o

Brochage du connecteur 7 points

Broche 1 2 3 4 5 6 7
Nom Vdd Vpp GND MG+ MG- MD+ MD-

électronique moteurs

- N Moteur Moteur Moteur Moteur
Description | >6.5Vdc | 3Vdca9vdc ov gauche+ | gauche- | droite+ | droite-

Configuration, sélection de tension moteurs

M oteur 3Vvdc 3Vdcagvde 9Vdc

Alimentations | Alim. électronique > 6.5Vdc | Alim. électronique > 6.5Vdc Alim. unigque 9Vdc
Alim. moteur 3Vdc Alim. moteur (pile 6F22, par ex.)

CFG1 1-2 1-2 2-3

Capteurs de choc avant

Il faut prendre des modéles miniatures avec un levier métallique, oblique de préférence. Ils sont appelés
aussi mini rupteurs ou micro rupteurs. I1s disposent normalement de contacts C, NO, NF. 1l faut cébler C et NO,

ce qui produit le contact lors d'une collision.
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Programmation
L

Marche avant

L

Test lumiére Trop sombre

ambiante

Arrét
Bips graves

]

Interrupteur
gauche ?

Arrét
Bips aigus

\

Virage a
droite

I

Interrupteur Oui A

droit ? }

Arrét
Bips aigus

v

Virage a
gauche

I

Infra rouge
gauche ?

Arrét
Virage a droite

]

Infra rouge
droit ?

Arrét
Virage a gauche

]
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Code source

.include "1200def.inc"
. def tenp =r16 ;registre general #1
. def temp2 = r17 ;registre general #2
. def tenpol = r18 ;registres tenpo
. def tenpo2 = r19
. def buzzl =r20 ;registres buzzer
. def buzz2 =r21
. def buzz3 =r22
. cseg ; code segment
.org $0000 ;adresse vecteur reset
rjnp reset ;saut vecteur reset
.org $000D ; adresse debut de code
init:
ser tenp ;port b en sortie
out ddr b, tenp
clr tenp ;port d en entree
out ddrd, tenp
shi portb, pb5 ; desactive buzzer
rcal | | ed_dg_of f ;led d +g eteintes
ret
del ay:
| di t enpol, $f f
| oop_t 1:
| di t enmpo2, $f f
| oop_t 2:
dec t enpo2 ; decrenente boucle 1
br ne | oop_t2 ;teste si termne
dec t enpol ; decrenent e boucle 2
br ne loop_t1l ;teste si termne
ret ; retour
| ed_d_on
chi portb, pb6 ;led d allunee
ret ; retour
| ed_g_on:
chi portb, pb7 ;led g al lunee
ret ; retour
| ed_dg_on:
in tenp, porth ;lecture port b
andi t enp, $3f ;led d + g allunees
out porth,tenmp ;ecriture port b
ret ; retour
| ed_d_off:
shi portb, phb6 ;led d eteinte
ret ; retour
| ed_g_off:
shi portb, pb7 ;led g eteinte
ret ; retour
| ed_dg_of f:
in tenp, portb ;lecture port b
ori tenp, $c0 ;led d + g eteintes
out portbh,tenp ;ecriture port b
ret ; retour
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toggl e_|I eds:

rcal | ed_dg_on ;allumage d + g
rcal | del ay ;attente

rcal l | ed_dg_of f ;extinction d + g
rcal | del ay ;attente

ret ; retour

. macro buzzer

I di buzz3, @ ; charge nbre boucl es
| oop_b3:
I di buzzl, @ ;charge tenps bas
chi porth, 5 ;active buzzer
| oop_b2:
dec buzzl ; decrenente boucle 1
nop ;attente
br ne | oop_b2 ;teste si termne
shi portbh, 5 ; desactive buzzer
| di buzz2, @ ; charge tenps haut
| oop_b1:
dec buzz2 ; decrenent e boucle 2
nop ;attente
br ne | oop_b1l ;teste si termne
dec buzz3 ; decrenente boucle 3
br ne | oop_b3 ;teste si termne
. endnacr o
test_|lum
in t enp, pi nd ; charge port d
andi t enp, $0c ;isole bits Idr d + g
br ne buz_| ow ;teste si Idrs pas eclairees
rcal | m_on ;mse en route noteurs
ret ;si non retour
buz_| ow
rcal l m of f ;arret noteurs
buzzer $20, $ff, $7f ;son grave
rcall del ay ; del ai
rjnp test_|lum ;conti nue
m d_av:
chi portb, pb3 ; marche avant d
shi portb, pb2
ret
md_ar:
shi portb, pb3 ;marche arriere d
chi portb, pb2
ret
m g_av:
chi portb, pb0 ;marche avant g
shi portb, pbl
ret
mg_ar:
shi portb, pb0 ;marche arriere g
chi portb, pbl
ret
m on:
shi portb, pb4 ; marche des noteurs
ret
m of f:
chi portb, pb4 ;arret des noteurs
ret
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reset
rcal
rcal
rcal

rcal
rcal
rcal

mai n2
rcal
shi s
rynp
shi s
rjpnp
shi s
rynp
shi s
rjnp
rpnp

det our _sw:
rcal |
| di

| oopl

buzzer

rcal
dec
br ne
in
rcal
rcal
rcal
| di
| oop2
rcal
dec
br ne
rcal
sbrs
rynp
sbrs
rynp
virage_sw d:
rcal
rcal
) rynp
virage_sw g:
rcal
rcal

fin_virage_sw

rcal
| di

| oop3
rcal
dec
br ne
rcal

rjnp

init
del ay
del ay

m d_av
m g_av
m on

test_lum
pi nd, 4
det our _sw
pi nd, 5
det our _sw
pi nd, 0
detour _ir
pind, 1
detour _ir
mai n

m_of f
t enp2, $02

$10, $50, $7f
del ay
tenp2

| oopl

t enp, pi nd
md_ar

m g_ar

m on

t enp2, $08

del ay

tenp2

| oop2

m_of f
temp, 4
virage_sw. d
tenp, 5
virage_sw. g

md_ar
m g_av

fin_virage_sw

m d_av
m g_ar

m on
tenp2, $07

del ay
tenp2
| oop3
m of f
mai n

;initialisation systene
attente pour |aisser
;le robot libre

mar che avant d
mar che avant g
;marche des noteurs

verifie lumere anbiante
swg appuye ?

si oui detour

swd appuye ?

si oui detour

irg actif ?

si oui detour

ird actif ?

si oui detour

conti nue

arret noteurs
charge nonbre de boucl es

son ai gu

del ai

decrenente nonbre de boucl es
teste si termne

marche arriere d

marche arriere g
activation des noteurs
charge nonbre de boucl es

del ai

decrenment e nonbre de boucl es
teste si termne

arret noteurs

swg appuye ?

si oui virage droite

swd appuye ?

si oui virage gauche

noteur d arriere
not eur g avant
;term ne

;noteur d avant
;noteur g arriere

; marche des noteurs
; charge nonbre de boucl es

del ai

decrenente nonbre de boucl es
teste si termne

arret des noteurs

;conti nue
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detour_ir:
rcal
in
rcal
rcal
rcal
| di

| oop4:
rcal
rcal
dec
br ne
rcal
sbhrs
rpnp
sbhrs
rpnp

virage_ir_d
rcal
rcal

. rjnp

virage_ir_g
rcal
rcal

fin_virage_ir:
rcal
| di

| oop5
rcal
dec
br ne
rcal

rjm

m_of f

t enp, pi nd
md_ar

m g_ar
m_on

t enp2, $06

toggl e_I eds
del ay

tenmp2

| oop4

m of f
tenp, 0
virage_ir_d
tenp, 1
virage_ir_g

md_ar
m.g_av
fin_virage_ir

m d_av
m.g_ar

m on
t enp2, $08

del ay
tenp2
| oop5
m_of f
mai n

arret noteurs

sauve etat precedent
marche arriere d

marche arriere g
activation des noteurs
charge nonbre de boucl es

| eds clignotantes

del ai

decrenent e nonbre de boucl es
teste si termne

arret noteurs

irg actif ?

si oui virage droite

ird actif ?

si oui virage gauche

noteur d arriere
not eur g avant
;termne

not eur d avant
;noteur g arriere

charge nonbre de boucl es

del ai

decrenente nonbre de boucl es
teste si termine

arret des noteurs

;conti nue
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