
10n

C5

PT1

22p
C2

X1

22p

C1
C6

100n

100n

C7

1234567891
0

JP1h
e

1
0

-1
0

2
3

1

I1
D1

2
3

1

I2

R5

R1
560

R3

560

D2

R8
470

R4
NC11

NC22

NC33

GND14

NC45
Sound6
DelCenter7
Jumper8

NC59

NC610

AIN011

GND212

Q119
VCC20

Q218

Left_IR17

Center_IR16

Right_IR15

NC714

AIN113

U4 ADAPTROBOT

PA0(ADC0)20

PA1(ADC1)19

PA2(ADC2)18

PA3(AREF)17

PA4(ADC3)14
PA5(ADC4)13
PA6(ADC5_AIN0)12
PA7(ADC6_AIN1)11 G

N
D

2
6

G
N

D
1

1
6

(MOSI_DI_SDA_/OC1A)PB0 1

(MISO_DO_OC1A)PB1 2

(SCK_SCL_/OC1B)PB2 3

(OC1B)PB3 4

(ADC7_XTAL1)PB4 7

(ADC8_XTAL2)PB5 8

(ADC9_INT0_T0)PB6 9

(ADC10_/RESET)PB710

V
C

C
5

A
V

C
C

1
5 ATtiny26

U2

VCC

0

Vcc

0

0

0 0

VCC

0

0

0

VCC

VCC

AIN0,AIN1,Left_IR,Center_IR,Right_IR,Q1,Q2,sound,DelCenter,Jumper

Revision: Page           of

Page Size:

Philippe Mariano
Juillet 1, 2006

B

11

Lycée Pierre Emile Martin
1, Avenue de Gionne
18000 BOURGES

1

02 48 48 13 93

ADAPTATEUR POUR ROBOT Mr Line
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Remarques

R4, R5 : remplacées par des straps

D1, D2 : Dels 3mA

ADAPTROBOT : connecteur 

Les cavaliers I1, I2 doivent être retirés lors de la programmation


