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MACE ROBOTICS

1) Présentation du robot MR-Pico

MR-Pico est un petit robot mobile basé sur une carte Raspberry Pi Pico. Il est trés facile a
programmer et personnalisable. Sa petite taille de 100 mm de diameétre vous permet de facilement
le programmer sur une table de bureau.

2) Logiciels & matériels nécessaire

Le langage MicroPython est préinstallé sur le robot MR-Pico.

Lien pour téléchager I’'IDE : https://thonny.org/

3) Mise en marche du robot

Activez I’interrupteur ON/OFF sur la position ON.

* OFF : position a gauche

* ON : position a droite
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https://thonny.org/




MACE ROBOTICS

5) Etat de la batterie, led interne verte

Si la led interne de la carte Raspberry Pi PICO ne clignote plus ceci indique que la tension de la
batterie est trop basse. Lorsque la batterie est correctement rechargé la led interne de la Raspberry
Pi PICO clignote de maniere réguliere.

A.Programmation du robot en python

Pour programmer le robot :
=» Brancher un cable micro-usb sur le robot
=>» Ouvrir le logiciel Thonny
=>» Placer en position ON le robot et appuyer sur le bouton STOP de Thonny
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Assistant

MicroPython (Raspberry Pi Pico)

import time
import robot

# avancer le robot avec une vitesse de 20 %
robot.forward(20)



https://github.com/macerobotics/MR-Pico

import time
import robot

# avancer le robot avec
robot.forward(20)

time.sleep(2)

# reculer le robot avec
robot .back(30)

time.sleep(3)

# tourner a droite avec
robot.turnRight (30)

time.sleep(4)

# tourner a droite avec
robot.turnLeft(30)

# avancer le robot avec
robot.forward(50)

vitesse

vitesse

vitesse

vitesse

vitesse




import time
import robot

while True :
coderRight = robot.encoderRight ()

coderLeft = robot.encoderLeft()
print("coder Right =", coderRight)
print("coder Left =", coderLeft)
time.sleep(1)



https://www.pololu.com/product/2489

import time
import robot

while True :

proxli = robot.proxRead(1)
print("Proxmimity sensor =", prox1)
time.sleep(1)




import time
import robot

while True:

robot.buzzer (600, 65_536/2)
time.sleep(1)

robot .buzzer (400, 65_536/3)
time.sleep(5)

robot .buzzer (1000, 65_536/3)
time.sleep(5)
robot.buzzerStop()
time.sleep(5)

import time
import robot

while True :
tension = robot.battery()
print("Battery tension =", tension)
time.sleep(1)




import time
import robot

while True:
robot.servo_Angle(0,0)# angle de 0°
time.sleep(2)

robot.servo_Angle(0,90)# angle de 90°
time.sleep(2)

robot.servo_Angle(0,180)# angle de 180°
time.sleep(2)

import time
import robot

while True :
robot . ledRgh(1,0,0)
time.sleep(1)
robot . ledRgh(0,1,0)
time.sleep(1)
robot. ledRgb(0,0,1)
time.sleep(1)




import time
import robot

SEUIL_OBS = 60 # 60 mm

while True:

robot.proxRead(3)
robot.proxRead(4)

if ((p2 < SEUIL_OBS)and(p3 < SEUIL_OBS)and(p4 < SEUIL_OBS)):
robot.stop()

elif ((p2 < SEUIL_OBS)and(p3 > SEUIL_OBS)and(p4 > SEUIL_OBS)):
robot . turnRight (25)

elif ((p2 > SEUIL_OBS)and(p3 > SEUIL_OBS)and(p4 < SEUIL_OBS)):
robot.turnLeft(25)

else:
robot.forward(25)

import time
import robot

robot.forwardmm(150, 20)

time.sleep(2)



robot.forwardmm(100, 25)

import time
import robot

robot.forwardmm(150, 20)
time.sleep(2)

robot.turnAngle (90, 25)

import time

import robot

robot . forwardmm(-300, 20)

import time

import robot

robot.forwardmm(150, 20)

time.sleep(2)

robot.turnAngle(-90, 25)



import time
import robot

robot.motorRight (1, 45)

robot.motorLeft (0, 25)
time.sleep(2)
robot.stop()
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