Co R E T Ardublock = Boucle
[serveur] envoyer la page html

[himi] balise center +

[htmi] afficher le texte ¢« [EICEURL Y » taille de police @ A®

[himi] saut de Ligne </br>

[himi] ajouter un bouton ID

o« [ ot (@) vt @) wor €D ©

[himi] saut de Ligne </br>

[himi] ajouter un bouton ID

4 m M texte ¥  couleur . hauteur @ largeur @

: m » texte < F00 »? couleur | :ﬁ: hauteur @ Largeur =
B e O cir @ i @ e @ O

[himi] ajouter un bouton ID
[himi] ajouter un bouton ID

[himi] saut de Ligne </br>

[himi] saut de Ligne </br>
[himi] balise center «

[himi] saut de Ligne </br>

[ V= A TR 5 Ol Angle vertical du canon : b

[himi] afficher le texte angle * taille de police o couleu

taille de police e A®
e
[himi] ajouter un variateur ID & m ?  min o max vertical ¥ hauteur a Largeur @

[himi] saut de Ligne </br>

[himi] balise center v

[himi] ajouter \W bouton ID & m »  texte m » couleur [ ) hauteur @ largeur &)

[himi] saut de Ligne </br>
[himi] saut de Ligne </br>

[himi] balise center +

(LN E = Tl TR S O Distance de la cible en em B2 @
[himi] ajouter un bouton ID & ”?  texte & ”  couleur {J— .'::I hauteur @ Largeur @

[himi] saut de Ligne </br>

[htmi] afficher le texte distance v (¥)

Ardublock = Initialisation

définir m (O} Ardublock = sous-programmes (SP)

créer un point d'accés: nom du réseau ¢ QECEGE 7 IP fixe < QREFREENRLE »

[Bumrtﬁpﬂl:el]jmerhl‘léqm@ pendant @:' (ms)sur D4 v
variable globale angle

écrire I'état  HAUT (1) *  sur la broche numérique DS

attendre (N milliseconde(s) *
[ sed)

affecter &4 distance * lavaleur [Capteur & ultrasons Grove *+ ] distance(cm) * D2 »

écrire 'état BAS (8) *  sur la broche numérique DS *

affecter a angle v la valeur @

définir (C) Ardublock = sous-programmes

Mrmﬁw]mﬂﬁhhﬂﬂuiO[ﬁ}Mn 3 v surlabroche D7 +

Mrmﬁw]mﬂﬁmhﬁinﬂqﬁuﬁnn T * surlabroche D& +

définir &) Ardublock = sous-programmes

[Servomoteur continu] controler La vitesse & (@QUTN (%) direction 5 +

i ©} Ardublock = sous-programmes (SP)

[Servomoteur continu] controler La vitesse a (@l (%) direction T +

[Servomoteur] controler 'angle a [serveur] valeur du variateur ID ¢ m »?  surlabroche D& ~

= toumer-aroite |(G)f Ardublock = sous-programmes

affectera angle * lavaleur [serveur] valeur du variateur ID iimﬂ s —— tréler La vib a BT (%) directi g

[serveur] état du bouton ID [Servomoteur continu] contrdler la vitesse & [REED (%) direction 0 v

définir Ol Ardublock = sous-programmes

100

[Servomoteur continu] controler la vitesse a (%) direction T »

[Servomoteur continu] controler la vitesse & QLN (%) direction ©

[serveur] état du bouton ID alors

affecter a distance + lawvaleur [Capteura ultrasons

®

Grove + ] distance (cm) » D2 ~
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