Le cablage du robot

(‘en s’aidant du schéma a la fin du document )
Branchement du clavier sur le port AO (détacher un groupe de 3 fils):

e Brancher un fil entre la broche VCC du clavier et la broche V de 1'Arduino
e Brancher un fil entre la broche GND du clavier et la broche G de I'Arduino

* Brancher un fil entre la broche Out du clavier et la broche S de 1'Arduino
Branchement de I'écran LCD sur une des ligne I2C (détacher un groupe de 4 fils):

* Brancher un fil entre la broche GND de I'écran et la broche GND la ligne 12C choisie
* Brancher un fil entre la broche VCC de I'écran et la broche 5V la ligne 12C choisie

* Brancher un fil entre la broche SDA de I'écran et la broche SDA la ligne 12C choisie

* Brancher un fil entre la broche SCL de I'écran et la broche *SCL la ligne 12C choisie

Branchement des cartes de contrdle des moteurs pas-a-pas :

* Moteur roue droite sur les ports 4, 5, 6 et 7 de 1'Arduino (détacher un groupe de 4 fils pour
les broches IN et un groupe de 2 fils pour les broches - et +):
* Brancher un fil entre la broche IN1 du contréleur et la broche S du port 4 de
I'Arduino
* Brancher un fil entre la broche IN2 du controleur et la broche S du port 5 de
I'Arduino
* Brancher un fil entre la broche IN3 du controleur et la broche S du port 6 de
I'Arduino
* Brancher un fil entre la broche IN4 du controleur et la broche S du port 7 de
I'Arduino
* Brancher un fil entre la broche - du controleur et la broche G du port 7 de 1'Arduino
* Brancher un fil entre la broche + du contréleur et la broche V du port 7 de 1'Arduino
* Moteur roue gauche sur les ports 8, 9, 10 et 11 de I'Arduino (détacher un groupe de 4 fils

pour les broches IN et un groupe de 2 fils pour les broches - et +):

* Brancher un fil entre la broche IN1 du controleur et la broche S du port 8 de
I'Arduino

* Brancher un fil entre la broche IN2 du controleur et la broche S du port 9 de
I'Arduino

* Brancher un fil entre la broche IN3 du controleur et la broche S du port 10 de
I'Arduino

* Brancher un fil entre la broche IN4 du controleur et la broche S du port 11 de
I'Arduino

* Brancher un fil entre la broche - du controleur et la broche G du port 10 de I'Arduino

* Brancher un fil entre la broche + du contréleur et la broche V du port 11 de 1'Arduino

Brancher les moteurs pas-a-pas sur les controleurs. Marquer les moteurs droite et gauche afin de les
différencier facilement lors du montage final.



Branchement du servo-moteur sur le port 3 : brancher le cable de sorte que le fil marron soit sur la
broche G du port 3, le fil rouge sur la broche V et le fil orange sur la broche S

Branchement du module Bluetooth :

* Brancher le cable de l'interrupteur (détacher un groupe de 2 fils):

* Brancher une extrémité de l'interrupteur de maniére a ce que le fil noir soit en face de
la broche G du port 12 de 1'Arduino et la broche V du port 12 de 1'Arduino en face du
fil rouge de l'interrupteur

* Brancher I'autre extrémité de l'interrupteur de maniere a ce que le fil noir soit en face
de la broche GND du module Bluetooth et le fil rouge en face de la broche +5V

* Brancher le module a I'Arduino (détacher un groupe de 2 fils) :

* Brancher un fil entre la broche RX du module Bluetooth et la broche S du port 13 de
I'Arduino

* Brancher un fil entre la broche TX du module Bluetooth et la broche S du port 12 de
I'Arduino
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