Utilisation du servomoteur

Un servomoteur est un moteur capable
de maintenir une opposition et dont la
position est vérifi€ée en continu et corrigée
en fonction de la mesure. Le servomoteur
intégre dans un méme boitier, la
mécanique (moteur et engrenage), et
I'électronique, pour la commande et
I'asservissement du moteur. La position
est définie avec une limite de
débattement d’angle de 180 degrés.

Exemple de programmation

mBot - générer le code
attendre jusqu'a bouton de la cjrte
oo s | A
régler le servomoteur du (RS EIIEW 5 un angle de €I °
[nﬁmdre € secondes
régler le servomoteur du é un angle de @“
[nﬁndre © secondes
régler le servomoteur du (IR CIIEW 2 un angle de EEID °

Organigramme = .
"attendre @ secondes

Mettre Veriable test
gauchea 0

Exemple d’organigramme :
le Mbot avance et tourne du coté ou I’obstacle est le plus éloigné

Attendre 1 sec
test droite = distance
obstacle

Attendre 1 sec

Régler senvo & 1607

Altendie 1 sec

test gauche
distance obstacle
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&% sur appui du bouton Carte pressé » ?

* servo port 1w

* servo port 1w

* servo port 1w

emplacement1 * positionné & un angle de o

Attendre 1 sec

emplacement1 » positionné & un angle de @

emplacementl » positionné & un angle de @

| Teurner 4 gauche | | Tournar & dmite |

| Adtendre 1 sec | | Adtendre 1 sec |
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