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//////////////////////////////////////////////////////////////
/// brochage                         	                                    ///
//////////////////////////////////////////////////////////////
/// broche 00: rx √                                                         	  ///
/// broche 01: tx √                                              	     ///
/// broche 02: codeur incremental √                            	///
/// broche 03: commande moteur IN1A (pwm) √ 	 ///
/// broche 04: bluetooth vcc √                              	 ///
/// broche 05: commande moteur  IN3A (pwm) √	 ///
/// broche 06: commande moteur IN4A (pwm) √      ///
/// broche 07: optocoupleur 1  √                                   	///
/// broche 08: optocoupleur 2 √                                 	 ///
/// broche 09: buzzer √                                       	 ///
/// broche 10:  optocoupleur 3 √     	 ///
/// broche 11: commande moteur IN2A (pwm) √ 	 ///
/// broche 12: optocoupleur 4 √                                 	 ///
/// broche 13: optocoupleur 5 √    	                         ///
/// broche A0: IR remote √                                	 ///
/// broche A1: led droit √                        	     ///
/// broche A2: led gauche √                                  	 ///
/// broche A3: telemetre √                                     	 ///
/// broche A4: SDA for I2C LCD √                                  	 ///
/// broche A5: SCL for I2C LCD √                           	 ///
//////////////////////////////////////////////////////////////
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