Programmation du robot

Sur la figure ci-dessous, vous verrez le programme pour faire fonctionner le robot. Vous pouvez faire la
programmation vous-méme, ou importer le programme « RobotPriseDeSang.Ims » fourni dans la trousse.

Vous devrez télécharger I'application LEGO® MINDSTORMS® Inventor : https://www.lego.com/en-
ca/service/device-guide/mindstorms-robot-inventor

La programmation est intuitive et du style « glisser et déposer » ou « drag and drop ».
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La personne qui manipule le robot exécute les événements suivants (en jaune dans le programme) :

e Evénement 1 = Démarrage du programme = Bouton rond pressé
e Evénement 2 = Bouton de droite pressé
e Evénement 3 = Bouton de gauche pressé

Evénement #1
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Chaque événement déclenche est action des moteurs (en bleu dans le programme) :

e La pression du bouton rond déclenche la rotation du moteur D du systeme pignon-crémaillere.
e La pression du bouton droit déclenche la rotation du moteur F du systéme engrenage-vis sans fin.
e la pression du bouton gauche déclenche la rotation du moteur B du systéme de « loop » de I'aiguille.
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Notes :

1. On peut voir les lettres associées a chaque moteur a I’endroit ol se branchent les fils des moteurs dans le
contréleur.
2. Lavitesse des moteurs est contrélée en % de la vitesse maximale.
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Des temps de pause, contrblés par le robot, sont ajoutés (en orange dans le programme).
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