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Carte BimoPlus pour des applications plus complexes 
 

 
Pour les premiers Bimo, des cartes 
nues ont eu un bon succès, permettant 
différentes applications avec des 
logiciels adaptés (par exemple  
www.bricobot.ch/kits/Miaou.pdf)     
 

  

Une carte spéciale 
compatible avec le Bimo2 
a été développée pour 
rendre le même service, 
et permettre une 
fonctionnalité accrue en 
remplaçant le processeur 
du Bimo2 (le 16F630) par 
un processeur qui a plus 
de sorties (le 16F690). 
Ceci permet de 
commander 2 moteurs 
avec encodeur et deux 
servos. 
Le BimoPlus permettra de 
commandes les 
périphériques Petra en 
branchant le bus sur une 
prose « servo ». 

Monté en compatible Bimo2 Monté avec la possibilité de 
commander 2 moteurs avec 
encodeur et deux servos. 

  
Le kit contient les éléments qui ne sont pas montés en surface (14 
composants SMD sur la face dessous).  
Le montage est trivial pour celui qui a monté un Bimo. Il n’y a plus 
de résistances à monter. On peut éventuellement préférer mettre 
pour les connecteurs moteurs dec connecteurs avec des broches de 
0.7mm, plus robuste que le 0.5mm. 
 

 
Le processeur 16F630 ou 16F690 du Bimo se programme facilement avec un 
environnement de programmation pour PIC. L’assembleur CALM dans l’environnement 
SmileNG ou l’un des environnements Microchip peuvent être utilisés pour écrire les 
programmes. Des compilateurs C et Basic sont utilisables. Références à la fin de ce 
document. 
 
Pour celui qui n’a pas l’expérience de la 
soudure et du montage, la lecture en 
parallèle de documentation Bimo 
www.bricobot.ch/docs/BimoAssembly.pdf 
est conseillée. 
 

   
 
 



Schéma et topologie 

 

 

 

  
Ponts en H - bonne copie sous http://www.bricobot.ch/specs/L9110.jpg 

 
Moteurs ROME avec option encodeur  http://www.didel.com/Rome.pdf 



Montage du circuit imprimé 
La carte a quelques composants montés en surface sur la face dessous. Les composant qui 
restent sont faciles à souder mais nécessitent un travail soigné. Celui qui n’a jamais soudé 
lira les instructions sous www.didel.com/Soudures.pdf . 
 
Comme d’habitude, on soude d’abord les composant le plus bas, ce qui pemet en 
renversant la carte sur un mousse ou tissu, de les maintenir en place pour souder une patte 
par élément. On vérifie ensuite que les pièces sont bbien enfoncées, on corrige et on soude 
toutes les pattes. 
 
1) souder le socle et les 
connecteurs 0.5mm.  
Attention à l’orientation, 
l’échancrure sur le boitier est du 
côté de la pin 1, pastille carrée 
sur le circuit imprimé. Souder 
une broche vers le milieu du 
socle, vérifier que le socle est 
inséré à fond, réchauffer en 
pressant si nécessaire, souder 
toutes les pattes. 
 

  
 

 
2) Souder les connecteurs 
d’alimentation. 
Le connecteur mâle avec 
broches de 0.7mm doit être 
poussé avec une pince dans 
un trou à peine trop petit. 
Le connecteur pour jack est 
en fait prévu pour un jack 
plus petit. Insérer dans l’axe. 
 

  

 
 
3) Souder le module infrarouge . 
Couper les pattes en biais pour 
faciliter l’insertion. 
Plier les pattes à 90 degrés, au ras-
bord du boitier. Attention, mettre le 
moins de soudure possible pour 
éviter un court-circuit. S’il y a court-
circuit, tirer l’excès de soudure le 
long du fil. 
 
4) Souder le haut-parleur ; son 
orientation est quelconque. 
 
5) Souder le poussoir        



 
6) Souder le LEDs 
Attention à l’orientation. Le 
replat et la patte courte sont à 
gauche. 
Les trous sont un peu juste. Il 
faut pousser pour faire passer 
les renflements et mettre les 
diodes à raz. 

   
7) Souder les connecteur 
femelle pour les moteurs et les 
connecteurs mâle pour des 
servos. Le – est en haut, 
compatible avec les servos 
achetés en Europe. 
 

   
 
 
8) Souder le connecteur de 
programmation. Mettre le 
connecteur femelle compatible 
avec une extension. 
La barrette mâle coudée permet 
de s’adapter au PicKit2. 

   
 
9) Insérer le processeur. La marque 
correspond à l’échancrure sur le socle. 
 
10) Insérer le fusible thermique. 
Le composant non inséré est un socle 
E10 pour une ampoule 6V 0.5A, en 
remplacement du fusible thermique. 
 
Alimenter en 3.5 à 6V max. Respecter 
les conventions de couleur : Noir pour le 
-, rouge pour le +. Eventuellement vert 
ou aune pour le -, bleu pour le +. 

 



Contrôle visuel 
Regarder toutes les soudures avec une loupe. Si le cuivre brille sous une soudure, le 
contact est probablement mauvais et il faut rechauffer. Vérifiez qu’il n’y a pas de pont de 
soudure, que le processeur a toutes ses pattes insérées. Après un bon contrôle visuel, on 
est à peu près sûr que cela va marcher. 
 

Premier test de la carte 
Mettre l’interrupteur sur ON. La diode doit clignoter. Une sirène s’entend. Si ce n’est pas le 
cas, revérifier l’orientation du processeur, passer le fer à souder sur les vilaines soudures.. 

 
 

Essai et mode d’emploi – logiciel Bip0a.hex (étiquette Bi0a+) 
Enclencher l’interrupteur. Le processeur clignote et bippe. Sans télécommande, presser 1, 
2, 3, 4 fois sur le poussoir et posez le robot sur le sol, si vous avez connecté deux moteurs.  
Après 1-2 secondes, le processeur bipe et démarre des mouvements différents. 
1 action   : petits mouvements pour démo sur une table 
2 actions : lignes droites et courbes dans un espace plus grand 
3 actions : ligne droite pendant 2 secondes : qui va le plus loin ? 
4 actions : pirouettes 
5 actions ou plus : séquence qui se répète, pour démo dans une arène de 50 cm de côté au 
moins. 
 

La télécommande (si vous avez une télécommande Bimo) 
A l’enclenchement, la télécommande demande une action supplémentaire avant d’émettre, 
et il est important de laisser le manche au centre lorsque l’on enclenche (calibrage). 
La télécommande peut émettre sur 4 canaux différents. Le choix se fait en poussant le 
manche dans l’une des 4 directions avant/drote/bas/gauche. Dès que le manche revient au 
milieu, l’émission commence. Le robot se synchronise automatiquement sur ce canal, s’il 
n’est pas déjà connecté. 
 Pour piloter à plusieurs, les télécommandes sont naturellement préparées sur des canaux 
différents. Le premier allume sa télécommande et son véhicule, puis déclenche sa 
télécommande. Le second fait ensuite de même et lorsque le dernier a appris sa fréquence 
à son robot, toutes les télécommandes peuvent être ré-enclenchées, naturellement sur les 
mêmes canaux. 

 
Schéma et explications pour les spécialistes 

 
Le processeur 
Le microcontrôleur Microchip 16F690 a un oscillateur interne qui rythme un million 
d’instructions par seconde (le double peut être programmé). Le tension d’alimentation sur 
les bornes 1 et 20 doit être entre 2 et 5.5 Volts et le processeur seul consomme moins de 
1 mA. C’est tout ce qu’il faut pour le faire fonctionner, le reste est de la programmation, qui 
décide à l’initialisation le rôle de chaque broche, teste les entrées et assigne les sorties 
selon les entrées et le déroulement du programme. 

Les LEDs 
La Led vers l’interrupteur s’allume si la carte est alimentée. Deux diodes bicolores ont leur 
courant limité par des résistances de 2.2 kOhm. On peut mettre moins pour être plus 
lumineux, mais cela va consommer plus!  Avec 2.2k et 3.3V environ, le courant est de 1.5 
mA par diode. 
Si l’état logique sur les sorties est 00 ou 11 la diode est éteinte. Avec 10 et 01 on a du vert 
ou du rouge. Si on alterne rapidement, l’œil voit du jaune. 
Le jaune est affiché sur l’une des Leds quand le processeur attend des actions sur le 
poussoir. Bougez rapidement la carte et vous voyez des trainées rouges et verte : les leds 
clignotent à 100 Hz. 

Le haut-parleur 
Le haut-parleur est une bobine de 50 Ohm qui attire une membrane. Il est connecté sur la 
broche 7, avec la résistance R2 de 330 Ohm qui limite le courant. On pourrait mettre 100 
Ohm pour entendre mieux, le courant serait alors de 3,6V/(100+50) = 24 mA, mais 
seulement 50% du temps, puisque c’est une oscillation. Si on écrit un programme pour 
l’activer, il faut éviter de laisser ce signal actif entre les séquences de bruit : le courant est 



maximum et on n’entend rien ! Pour éviter ce problème, on aurait pu ajouter un 
condensateur de découplage (voir www.didel.com/07elec/Elec2.pdf). 
Comment se programme la sirène que l’on entend souvent ? Une variable compte l’espace 
entre les changement d’état du haut-parleur. Toutes les 3 impulsions à la même période, on 
raccouci cette variable d’une unité, donc la fréquence augmente. 

Le poussoir 
Le poussoir est connecté à une résistance « pull-up » qui est soudée dessous. La résistance 
impose l’état 1 (>2v) et le poussoir activé force l’état 0 (<0.5v). Comme tout interrupteur 
mécanique, il y a des rebonds de contact que le processeur doit filtrer. En effet, quand le 
contact de ferme ou s’ouvre, il y a mauvais contact, micro ouvertures et fermetures pendant 
1-5 millisecondes. Le processeur pourrait être trompé sur le nombre de pressions, donc le 
programme ne lit pas le poussoir plus souvent que toutes les 20 ms environ.  

Le récepteur IR 
Le récepteur infrarouge à 3 pattes contient une électronique 
qui transforme les impulsions infrarouge recues (38 kHz) en 
une enveloppe dont la durée est mesurée par le 
processeur. 
On voit sur l’oscilloscope que ce circuit mets 0.2 – 0.3 
microsecondes pour réagir. Cette électronique sensible doit 
être protégée des parasites générés par le moteur. Un filtre 
fait d’une résistance R4 et un condensateur C2 coupe les 
impulsions à haute fréquence. 
 

 

 

Les ampli moteurs 
Les moteurs sont commandés par des amplificateurs soudé sous le circuit imprimé Ces 
circuits peuvent commander des moteurs plus gros, mais pas plus de 500 mA, Sous 3.6V 
cela veut dire que le moteur doit avoir une résistance supérieure à 7 Ohm. 

Le connecteur pour moteur avec encodeur 

Ce connecteur ne passe pas par les amplis moteur, qui sont compris dans le module de 
commande du Bo10. Le connecteur a les 2 lignes d’alimentation et 4 lignes du processeur, 
programmables en entrées ou sortie si on vise d’autres applications qu’un motteur asservi. 

Alimentation 
L’alimentation se branche sur 2 picots, ou sur le jack.  
Le fusible thermique protège, mais sa réaction est de quelques dixièmes de seconde. 
Refroidi, le courant passe de nouveau. 

Servos 
Un servo utilise une sortie du processeur. Des impulsions de 1 à 2ms, répétées toutes les 
20ms, commandent l’angle du servo.  

Bus Petra 
Le bus Petra inventé par Didel permet de brancher une guirlande de capteurs et affichages 
et réaliser des applications robotiques assez complexes. 
 

Programmation 
Avec un PicStart2 ou l’un des nombreux environnement de programmation des PIC, on peut 
modifier le programme ou le réécrire complètement dans différents langages.  
Didel documentera des routines en assembleur CALM qui gèrent les PWM, les servos, 
l’infrarouge, le bus Petra. La programmation en sera fortement facilitée. 
 
http://www.bricobot.ch/programmer/CalmBimo.pdf 

 
 
Documentation didactique – http://www.bricobot.ch/docs/Abimo.pdf 
 
Un logiciel asembleur 16F690 performant avec en particulier des routines moteur et servo 
seront développées selon les besoins des utilisateurs. 


