
 
 

Protocole d’utilisation du robot Khepera III 

 

I‐ Connections 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

Configuration du port série : 115200 bps, 8 bits de donnée, 1 bit de stop, pas de parité, pas de contrôle 

hardware 

 

II‐ Mode de communication série 

 

‐ Le robot doit être placé sur un espace plat et sûr.  

‐ Le bouton de batterie doit être positionné sur OFF.  

‐ Ouvrir un terminal et s’assurer qu’il soit bien connecté au port série. 

‐ Positionner le bouton sur ON, le message suivant doit s’afficher sur le terminal : 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 
 

‐ Tester les commandes basiques suivantes pour prendre en main le protocole de 

communication série 

o Taper la lettre capitale « B » suivie par un retour à la ligne ou un saut de ligne 

o Le robot doit répondre avec un « b » suivi par une indication sur la version du 

programme en marche sur lui‐même et un saut de ligne. 

o Taper la lettre capitale « N » suivie par un retour à la ligne ou un saut de ligne 

o Le robot doit répondre avec « n » suivi par 11 nombres séparés par une virgule et un 

saut de ligne. Ces nombres sont les valeurs du capteur de proximité du robot. 

o Réitérer la même commande (N) en mettant quelques obstacles en face du robot. La 

réponse de ce dernier a dû changer. 

o Taper la commande protocole « D,l10000,l‐10000 » suivie par un retour à la ligne ou 

un saut de ligne. 

o Le robot doit commencer à tourner sur place et répondre avec un « d » et un saut de 

ligne. 

o Pour arrêter le robot taper la commande protocole « D,l0,l0 » suivie par un retour à 

la ligne ou un saut à la ligne. 

   


