INTRODUCTION

Le terme robot vient du
terme tcheque robota qui
signifie travail. Ce mot fut
inventé par |"écrivain Karel
Capek en 1920 et fut par
la suite adopté par les écri-
vains de science-fiction.
Malgré l'image de puis-
sance que leur donnent les
romans de SF, les robots
ne sont rien dautre
qu’une extension meécani-
que de l"ordinateur, avec
ses avantages et inconve-
nients.

C’est au cours des années
cinquante, au moment de
la mise au point des pre-

mieres commandes nume-
riques pour machines-
outils que naquirent les
premiers robots industriels.
lls étaient commandés a
partir de bandes de papier
perforé et pouvaient, au
mieux, déplacer un outil
fixe d’'un point a ["autre
sur {"objet usiné.

Le robot est aussi un des
thémes les plus fréquents
de la science-fiction. De
H.G. Wells aux récits d’isa-
ac Asimov, du film "La
Guerre des Etoiles" aux
plus récentes bandes dessi-
nées, le robot est un the-
me majeur de toutes les
époques et de tous les
genres. Bon ou méchant, il
dispose toujours de pou-
voirs redoutables.

LES TROIS LOIS D'ISAAC
ASiMOV :

* Un robot ne doit jamais
nuire a un étre humain
ou, par sa passivité, per-
mettre qu’il soit fait du
mal a I'homme.

+ Un robot doit obéir aux
ordres que lui donnent
les étres humains, sauf
lorsque ces ordres sont
en contradiction avec la
premiere |oi.

* Un robot doit proteger
son existence, sauf lors-
que cette protection en-
tre en conflit avec les
deux premieres lois.

INTERFACE MINICARE

Les interfaces ICARE (inter-
faces compatibles pour les
automates et robots élec-
tromécaniques) ont existe
en différentes exécutions.
L'interface MINICARE4 est
maintenant disponible
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avec son driver pour pilo-
ter des petits robots. Elle
ne dépend pas du type de
robot utilisé et permet de
piloter des dispositifs nu-
mériques ou analogiques
quelconques. De plus, elle
offre des facilités pour
connecter les robots Fi-
scher Technik® ou Lego®.

L'interface comprend:

* 8 entrées digitales dont
deux avec amplificateur
pour signaux faibles;
des diodes indiquent
I"état des entrées

* 8 sorties pour moteurs
ou lampes (tension
d’alimentation de
5 a 10V). Possibilité de
connecter 4 moteurs in-
dépendants pouvant
fonctionner en marche
avant ou marche arrié-
re; des diodes indiq‘uent
I"état des sorties

* 4 entrées analogiques
avec 256 points
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* un connecteur compati-
ble Fischer-Technik®

* toutes les entrées et sor-
ties sont directement
accessibles par {“inter-
médiaire de douilles
compatibles avec les
connecteurs type Lego®

* un cavalier permettant
le choix entre une ali-
mentation interne +5V
sur Mubus pour tester
le logiciel et une ali-
mentation externe de
+35V et +8V pour piloter
des moteurs

* un interrupteur général
pour couper toutes les
alimentations; un se-
cond interrupteur cou-
pant le +8VY sans couper
le +5V pour arréter en

catastrophe les mo-
teurs.
L alimentation externe

peut étre soit alternative
de 8 a 18V, soit continue
de8alzv,

* autres, elc...

ROBOT

L'interface est compatible
Mubus et peut se connec-
ter directement sur Smaky;
un circuit interface Mubus
existe pour Amiga, Atari,
PC-compatibles (ISA) et
Macintosh 2.

MINICARE ET ASSEM-
BLEUR ~

L'interface MINICARE et le
driver SMA_MICA.DRIV of-
frent actuellement les
commandes suivantes:

¢ initialiser 'interface

* allumer et éteindre une
lampe

* enclencher un moteur
dans un sens ou dans
I"autre

* déclencher un moteur
* lire une entrée digitale

* lire une entrée analogi-
que
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256 points signaux faibles
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MINICARE et C

Pour le programmeur en
C, une couche logicielle
existe permettant dattein-
dre simplement |'interface
(minicare.h, minicare.o)

MINICARE ET LOGO3

La maniére la plus simple
d’utiliser MINICARE consis-
te a utiliser le micro-
monde MICA.MLOGO3.

Afin de faciliter les diver-
ses installations et initialisa-
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tions, le petit logicie
ROB_LOGO3.CODE a été
déveioppé. Lors du lance-
ment, il s"occupe de char-
ger le driver, l'interpréteur
LOGO3 ainsi que le micro-
monde ad hoc.

Lutilisateur peut alors tres
simplement piloter le ro-
bot de facon interactive et
bénéficie de toute la puis-
sance du langage LOGO3
pour déveiopper des pro-
cédures plus compiexes .

® 8 sorties pour mateurs ou
lampes (tension d'alimentation
réglable de 5 a 10V, max 1,5
A). Possibilité de connecter

4 moteurs indépendants

FEUX ROUTIERS

L'exemple de la page sui-
vante montre comment
simuler trés simpiement le
fonctionnement de feux
routiers de signalisation .

Le matériel nécessaire se
compose simplement de
trois lampes (une rouge,
une jaune et une verte) re-
lices a MINICARE selon le
schéma (connexion vaia-
ble pour Fischer-
Technik®).
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AUTRES APPLICATIONS

En reliant les entrées E8 (START) et E7
(STOP) de MINICARE a des interrup-
teurs (de type mécanique ou optique
par exemple), il est possible de trans-
former le SMAKY en chronomeétre di-
gital grace au petit programme
CHRONOQO.CODE.

En affichant graphiquement les varia-
tions des tensions recueillies sur les
deux entrées analogiques, le pro-
gramme OSCILLE.CODE émule un
oscilloscope double trace simple sur le
_ SMAKY.
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