Cycle 4

Classe de 4éeme

Séquence 5

Notion de capteurs / actionneurs

e TP1
e TP2
e TP3
o TP4

Capteur Infra-rouge
Capteur a ultra son
Programmer un servomoteur

piloter un robot (2 moteurs électriques)

=  Eviter les obstacles (capteur a ultrason)

Théme de séquence FProblématique
S5 Environnement Arduina P5_1: Qu'est-ce g'un capteur infrarocuge ?
Compétences Thématigues du programme Connaissances

» Mesurer des grandeurs de maniére directe ou  |MSOST Mesurer des grandeurs de maniére Instruments de mesure usuels. Principe de fonctionnement
e indirecte. 16 directe ou indirecte. d'un capteur, d'un codeur, d'un détecteur. Nature du signal

Analyser le comportement attendu d'un systéme
CS 5,7 réel et décomposer le probléme posé en sous-
problémes afin de structurer un programme de

» Appliquer les principes élémentaires de
CT 4.2 I'algorithmigue et du codage a la résolution d'un
probléme simple.

FPrésentation de la séquence

Activités permettant de revenir dans I'environnement Arduino découvert en
5éme. Utilisation de maquettes électroniques & base de carte Arduino Uno
{infrarouge, ultrason, robot Arduino).

Situation déclenchante possible

La sécurité est I'un des piliers de la demotique, comment détecter une intrusion ou un
obstacle ?

Eléments pour la synthése de la séquence [objectifs)

Programmation de maquettes réelles permettant de comprendre la notion de
capteur/actionneur (détection/action). Importance de suivre I'organigramme
donnée.

Piste d'évaluation

Chaque éléve tire au sort un tp déja réalisé en bindme et doit le refaire (montage +
programme). Contréle papier sur les éléments électroniques rencaontrés dans la
séquence (nom et rale).

FPositionnement dans le cycle 4 Milieu de cycle

Prérequis

Liens possibles avec les EPI
ou les parcours [Avenir,
Citoyen, PEAC)

Proposition de déroule

Séance 1 Séance 2 Séance 3
ti Que permettent un capteur infrarouge et un capteur R . - '
dﬂ."es fon  |LUER " g P Comment ouvrir ou fermer une barrigre ? Comment programmer le déplacement d'un robot ?
irectrice (% \ltrason ?
Etude de la plaguette infrarouge équipée de deux
capteurs infrarouges : le ler détecte un faisceau
infrarouge produit par un émetteur placé en face, le [|[Découverte de |z maguette servomoteur, Programmation d'un robot équipé de deux moteurs
Activités 2éme détecte une télécommande. Une led devra programmation de I'ouverture et la fermeture glectriques connectés & une carte Arduing via un
s'allumer lorsque I'un d'eux détectera un signal (ou [[d'une barriére, 1 programme & faire en suivant  |shield moteur. Avancer, reculer, tourner & droite,
pas). 3 programmes & faire. Etude de la plaguette & [|I'organigramme. tourner & gauche et stopper.
ultrason permettant de mesurer la distance entre le
capteur et un ohstacle. 1 programme a faire.
Démarche |ldentifier et comprendre le fonctionnement des Bien intégrer la programmation des deux moteurs &

pédagogiqu |capteurs infrarouge et ultrason. Suivre

Intégrer la notion d'angle de 0F & 180° pour la
programmation et utiliser le bloc spécifique.

I'aide de 4 blocs. 1 moteur =2 blocs : 1 pour

€ I'organigramme, créer les programmes. programmer le sens, et I'autre pour |a puissance.
. . . } . . . , Utilisation des connaissances sur les capteurs

Circulation des informations entre les éléments Faire le paralléle avec |'ouverture et la fermeture | .

Conclusion B . \ . \ \ B infrarouge et ultrason afin d'en équiper le robot

¥ bil capteurs, carte Arduino et Led. Paralléle avec les d'une barriére, d'une parte, d'un portail i )

flan A ) Arduino et de la rendre autonome (détecteur
alarmes de maiscn automatique. ) 3 i
d'obstacle, suiveur de ligne)
Ressources Maquette électronique +Logiciel Mblock + Doc de Maquette électronique +Logiciel Mblock + Doc de |Maquette électronique +Logiciel Mblock + Doc de

cours : 5équence 4 pdf cours : 5équence 4 pdf cours : 5équence 4 pdf




Séquence 5 : Notion de capteurs / actionneurs .

Rappels sur la carte programmable Arduino Uno fimi
Ex

[

Jusgu’a maintenant, les programmes que vous avez créés s’exécutaient sur votre ordinateur et nous pou-
vions vérifier son fonctionnement par le déplacement des objets programmés sur la scéne de Mblock.

Maintenant, les programmes que vous allez faire seront transférés dans une carte électronique qui sera ca-
pable de les comprendre et de les exécuter :

La carte Arduino Uno :

Connecteur USB permet . . - N
. . Les 12 entrées/sorties numériques de D2 a
la liaison entre I'ordina-

broche GND supplémen- D13 permettant de piloter les actionneurs

taire l

teur et la carte Arduino

ool

uu “
ARDUINO i} 0 Le microcontrdleur
(-') (-m »u-) ('-" : - { (cerveau de la carte Ar-
Alimentation ex- T16 500) E WADS IN ITALY i duino)

terne (systéeme oy fem

autonome) : . S S - - . S S - S

N\

La broche d’alimentation 5v Les 2 broches GND Les 6 entrées analogiques de A0 a A5
(moins de I'alimentation) permettant de connecter les capteurs

Quelques exemples de capteurs et d’actionneurs que I’on va utiliser dans cette séquence :

Capteurs Actionneurs

Capteur infrarouge

Emetteur infrarouge

Led rouge ‘
Servomoteur l

"4
motoréducteur ﬁ\

Capteur ultrason

4 Capteur de ligne

‘ Capteur de luminosité

infrarouge




Séquence 5 : Notion de capteurs / actionneurs

TP1 : capteur infrarouge - allumage d’une led si présence

d’un signal infrarouge

acade

)

i
it

il

. |
35
]

Description de la ma

uette capteurs infrarouges :

2 capteurs infrarouges :

- le blanc détectera lorsqu’on
appuiera sur une
touche de la télecom-
mande.

Il est connecté a la
broche analogique
A1 de la carte Arduino et ren-
verra une valeur < 800 quand
on appuiera sur une touche de
la téléecommande.

- le bleu détectera lorsque le
faisceau infrarouge émis par
I'émetteur placé en face de lui
sera coupeé.

Il est connecté a la broche
analogique A0 de la carte Ar-
duino et renverra une valeur >
988 lorsque le faisceau sera
coupe.

La carte Arduino pourra
comprendre les signaux des
capteurs infrarouges en en-
trée et envoyer des signaux
de sortie aux leds.

Sur la carte Arduino, un
shield Grove est installé
permettant des connexions
plus faciles entre les cap-
teurs, les actionneurs et la
carte Arduino.

2 actionneurs :

Travail a faire :

1 programme permettant d’allumer la led lorsque le fais-
ceau entre I’émetteur et le récepteur infrarouge est coupé

1 programme permettant d’allumer la led lorsqu’on appuie
sur une touche de la télécommande

1 programme permettant d’allumer la led soit en appuyant
sur la télécommande ou en coupant le faisceau infrarouge.

- La led verte :

elle est connectée a la sortie
D6 de la carte Arduino et pour
allumer il faut mettre I'état
logique de la broche D6 au
niveau « haut »

- L’émetteur infrarouge enver-
ra un signal sur le récepteur in-
frarouge placé en face de lui. |l
est connecté a la broche digi-
tale D3 et pour 'activer, il faut
mettre I'état logique de la
broche D6 au niveau « haut ».




Séquence 4 : Notion de capteurs / actionneurs -
TP1 : capteur infrarouge - allumage d’une led si présence i

d’un signal infrarouge EN

Bilan du TP n°1 Questionnaire a remplir avant de passer a la programmation :

1. Quels sont les capteurs de cette MaqUELEE ? ... e e e s

2. Quels sontles actionneurs de cette MAQUELLE ? ............cooviiieieiiii e et srr e e r e e e

3.  Sur quelle broche de la carte Arduino est connectée le capteur infrarouge qui est placé en face d’un

EMELEEUI INFIArOUZE ? ...ttt et e st eeb et e be s e e e sbeebe svessaensenaesnsssbestesanennaesnes

4. Sur quelle broche de la carte Arduino est connecté le capteur infrarouge qui regoit le signal d’une

BEIECOMMEANAE ? ... ettt ettt e eteeette seaaeeeeabes sebbes sabees sateen saeeenseeesbeesssbesssnte st neesnssessresenane

Détailler les réponses aux questions suivantes :

5. Que se passe t-il lorsque j'active une tElécommande ? ... e

6. Que se passe t-il lorsque le faisceau infrarouge est coupé (avec le doigt par exemple) ? ....................

7.  Sur quel broche de la carte Arduino est connectée laled ? ..........c.ccoooeiiiiie e

8. QUANA S"AITUMEIA T-CII@ 2 ...ttt ettt e et eette st e e sae e saseseantesenses saseen sateen saeessasesnsnteseness

9.  Sur quel broche de la carte Arduino est connecté I’émetteur infrarouge ?

TO. QUEIESE SON FOIE 2 ...ttt ettt e et e e etetee st e e eaeeeseesasstesataesasesannee sanste sasses saseen stesnseessasesasnnssnssees

11. Comment s’appelle la carte fixée sur la carte Arduino ? ... e e

12, QUEPEIMEL-CIIE 2 ...t e te st e e e et et e et et sbeetesrtens esees e aes seestesananseeteetaensannne s




Y

Séquence 5 : Notion de capteurs / actionneurs

TP1 : capteur infrarouge - allumage d’une led si présence '
d’un signal infrarouge E

e

i

Programme 1 : allumer la led lorsque le faisceau infrarouge est coupé

Explications :

I.  Votre programme devra commencer par activer I'émetteur infra rouge afin qu'il envoie un signal
continue en direction du récepteur : c'est-a-dire, metire I'état logigue de la broche D3 au niveau
« haut »

Ensuite, le programme devra effectuer un test sur I'entrée analogique A0 pour savoir si le fais-
ceau infrarouge est coupé : si la valeur sur AD est > 988, le faisceau est coupé, il faudra allumer
la led.

)

Pour allumer la led, il suffit de mettre I'état logique de la broche D6 au niveau « haut ».
4.  Pour éteindre la led il suffit de mettre I'état logique de la broche D6 au niveau « Bas ».

Organigramme du programme : il permet de suivre, dans l'ordre, les différentes étapes du pro-
gramme

Début

>

A 4

Mettre I'état logique de la
broche D3 au niveau « Haut »

Non

Valeur sur
A0>988 ?

A

Mettre I'état logique de la Mettre I'état logique de la
broche D6 au niveau « Haut » || broche D6 au niveau « Bas »

\ 2

Dans Mblock, n’oubliez pas d’ajouter la carte Arduino Uno comme appareil.
Blocs a utiliser dans le logiciel Mblock :

@

OO régler la sortie de la broche numérique () sur haut v

©Q définir la sortie de PWM o m@

Quand le programme est terminé sur Mblock, enregistrez-le dans votre espace personnel




TP1 : capteur infrarouge - allumage d’une led si présence i

Séquence 5 : Notion de capteurs / actionneurs m@
d’un signal infrarouge EN

Programme 2 : allumer la led lorsqu’on appuie sur un bouton de la télécommande
Explications :

1. Votre programme devra commencer par effectuer un test de la valeur sur I'entrée analogique
A1 : si A1 < 800 alors il faudra allumer la led, sinon il faudra I'éteindre.

2. Pour allumer la led il faut mettre I'état logique de la broche D6 au niveau « Haut »
3. Pour éteindre la led il faut mettre I'état logique de la broche D6 au niveau « bas »

Organigramme du programme : il permet de suivre, dans 'ordre, les différentes étapes du pro-

gramme

v

Valeur sur Non

A1<800 ?

A 4

Mettre I'état logique de la Mettre I'état logique de la
broche D6 au niveau « Haut » | | broche D6 au niveau « Bas »

1 |

Blocs a utiliser dans le logiciel Mblock :

®

(oo

Quand le programme est terminé sur Mblock, enregistrez-le dans votre espace personnel
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Séquence 5 : Notion de capteurs / actionneurs mdé®

TP1 : capteur infrarouge - allumage d’'une led si présence
=%

Programme 3 : allumer la led lorsqu’on appuie sur un bouton de la télécommande ou si le faisceau
infrarouge est coupé

Explications :

1. Votre programme devra commencer par activer 'émetteur infra rouge afin qu'il envoie un signal
continue en direction du récepteur : c’'est-a-dire, mettre I'état logique de la broche D3 au niveau
« haut »

)

Ensuite, il faut effectuer un test pour savoir si un bouton de la télécommande a été appuyé ou si
le faisceau infrarouge est coupé (les mémes que précédemment)

L

Pour allumer la led il faut mettre I'état logique de la broche D6 au niveau « Haut »
4.  Pour éteindre la led il faut mettre I'état logique de la broche D6 au niveau « bas »

Organigramme du programme : il permet de suivre, dans l'ordre, les différentes étapes du pro-

gramme

I
P

A 4

Mettre I'état logique de la
broche D3 au niveau « Haut »

Non
A0>988 ou

A1<800 ?

A 4

Mettre I'état logique de la Mettre I'état logique de la

broche D6 au niveau « Haut » || broche D6 au niveau « Bas »

Blocs a utiliser dans le logiciel Mblock :

s Syyf— L X 2
-
| ©O régler la sortie de Ia broche numéri P
@ - €D 0 i mgrn ) QP = @ =
©O régler Ia sortie de la broche numérique () sur bas v 0O lire la broche analogique (A) ()

Quand le programme est terminé sur Mblock, enregistrez-le dans votre espace personnel
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Séquence 5 : Notion de capteurs / actionneurs -

TP1 : capteur infrarouge - allumage d’une led si présence i '
d’un signal infrarouge EN

Description de la maquette capteurs infrarouges :

aisceau infrar

= \

Cap'teur infrarouge du haut dé-\

tectera lorsqu’on appuiera sur La carte Arduino pourra| |Les 2 actionneurs :

une touche de la télécommande. comprendre les signaux des
capteurs infrarouges en en-

trée et envoyer des signaux
de sortie aux leds. Elle s’allumera lorsqu’un des deux

capteurs aura détecté quelque
chose... (télécommande ou faisceau

La LED rouge connectée sur la sor-
tie 13 de la carte Arduino.

Il est connecté sur I’entrée ana- Sur la carte Arduino, un
shield Grove est installé

logique Al de la carte Arduino. v coupé).
permettant des connexions|| ]

Il renverra une valeur O quand plus faC"eS entre Ies Cap' L’émetteur |nfrarouge enverra en
on appuiera sur une touche de teurs, les actionneurs et la perrlnaner;ce u.nfS|gnaI mf:jarcl;uge |

L ‘ sur la capteur infrarouge du bas pla-
la télécommande. carte Arduino. ) .

__— cé en face de lui.

Capteur infrarouge du bas détec- Il est connecté sur la sortie D3 de la
tera lorsque le faisceau infra- carte Arduino. | ne faut pas oublier
rouge émis par I’émetteur placé de I'alimenter !

Travail a faire :

. 1 programme permettant d’allumer la led lorsque le fais-
Il est connecté sur I'entrée nu- ceau entre I'’émetteur et le récepteur infrarouge est coupé

en face de lui sera coupé.

mérique D8 de la carte Arduino. . 1 programme permettant d’allumer la led lorsqu’on appuie

sur une touche de la télécommande

Il renverra une valeur 0 lorsque
. . 1 programme permettant d’allumer la led soit en appuyant

le faisceau sera coupé. sur la télécommande ou en coupant le faisceau infrarouge.




Séquence 4 : Notion de capteurs / actionneurs -
TP1 : capteur infrarouge - allumage d’une led si présence i

d’un signal infrarouge EN

Bilan du TP n°1 Questionnaire a remplir avant de passer a la programmation :

1. Quels sont les capteurs de cette MaqUELEE ? ... e e e s

2. Quels sontles actionneurs de cette MAQUELLE ? ............cooviiieieiiii e et srr e e r e e e

3.  Sur quelle broche de la carte Arduino est connectée le capteur infrarouge qui est placé en face d’un

EMELEEUI INFIArOUZE ? ...ttt et e st eeb et e be s e e e sbeebe svessaensenaesnsssbestesanennaesnes

4. Sur quelle broche de la carte Arduino est connecté le capteur infrarouge qui regoit le signal d’une

BEIECOMMEANAE ? ... ettt ettt e eteeette seaaeeeeabes sebbes sabees sateen saeeenseeesbeesssbesssnte st neesnssessresenane

Détailler les réponses aux questions suivantes :

5. Que se passe t-il lorsque j'active une tElécommande ? ... e

6. Que se passe t-il lorsque le faisceau infrarouge est coupé (avec le doigt par exemple) ? ....................

7.  Sur quel broche de la carte Arduino est connectée laled ? ..........c.ccoooeiiiiie e

8. QUANA S"AITUMEIA T-CII@ 2 ...ttt ettt e et eette st e e sae e saseseantesenses saseen sateen saeessasesnsnteseness

9.  Sur quel broche de la carte Arduino est connecté I’émetteur infrarouge ?

TO. QUEIESE SON FOIE 2 ...ttt ettt e et e e etetee st e e eaeeeseesasstesataesasesannee sanste sasses saseen stesnseessasesasnnssnssees

11. Comment s’appelle la carte fixée sur la carte Arduino ? ... e e

12, QUEPEIMEL-CIIE 2 ...t e te st e e e et et e et et sbeetesrtens esees e aes seestesananseeteetaensannne s




Séquence 5 : Notion de capteurs / actionneurs

Y

TP1 : capteur infrarouge - allumage d’une led si présence '

d’un signal infrarouge EN
Programme 1 : allumer la led lorsque le faisceau infrarouge est coupé
Explications :

L.

4.

Organigramme du programme : il permet de suivre, dans l'ordre, les différentes étapes du pro-
gramme

Votre programme devra commencer par activer I'émetteur infra rouge afin qu'il envoie un signal
continue en direction du récepteur : c'est-a-dire, metire I'état logigue de la broche D3 au niveau
« haut »

Ensuite, le programme devra effectuer un test sur I’entrée numeérique D8 pour savoir si
le faisceau infrarouge est coupé : si la valeur de D8 = 0, le faisceau est coupé, il faudra
allumer la led.

Pour allumer la led, il suffit de Définir la sortie 13 de PWM a 255
Pour éteindre la led il suffit de Définir la sortie 13 de PWM a 0

Début

>

A 4

Mettre I'état logique de la
broche D3 au niveau « Haut »

Valeur sur D8 = Non

0?

A

Mettre la sortie 13 de PWM a || Mettre la sortie 13 de PWM
255 ao

\ 2

Dans Mblock, n’oubliez pas d’ajouter la carte Arduino Uno comme appareil.
Blocs a utiliser dans le logiciel Mblock :

N

O3 lire la broche analogique (A) o

OO régler la sortie de la broche numérique () sur haut v

©Q définir la sortie de PWM @ m@

Quand le programme est terminé sur Mblock, enregistrez-le dans votre espace personnel




TP1 : capteur infrarouge - allumage d’une led si présence i

Séquence 5 : Notion de capteurs / actionneurs m@
d’un signal infrarouge EN

Programme 2 : allumer la led lorsqu’on appuie sur un bouton de la télécommande
Explications :

1. Votre oroaramme devra commencer par effectuer un test de la valeur sur I'entrée analogique
A1: sia1=0 alorsil faudra allumer la led, sinon il faudra I'éteindre.

2. Pour allumer la led il faut r définir la sortie 13 de PWM a 255
3. Pour éteindre la led il faut définir la sortie 13 de PWM a 0

Organigramme du programme : il permet de suivre, dans 'ordre, les différentes étapes du pro-

gramme

v

Valeur sur Al = Non

0?

A 4
Mettre la sortie 13 de PWM a | | Mettre la sortie 13 de PWM
255 a0

Blocs a utiliser dans le logiciel Mblock :

() CImm——y )

Quand le programme est terminé sur Mblock, enregistrez-le dans votre espace personnel
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Séquence 5 : Notion de capteurs / actionneurs m@

TP1 : capteur infrarouge - allumage d’'une led si présence
=%

Programme 3 : allumer la led lorsqu’on appuie sur un bouton de la télécommande ou si le faisceau
infrarouge est coupé

Explications :

1. Votre programme devra commencer par activer 'émetteur infra rouge afin qu'il envoie un signal
continue en direction du récepteur : c’'est-a-dire, mettre I'état logique de la broche D3 au niveau
« haut »

o

Ensuite, il faut effectuer un test pour savoir si un bouton de la télécommande a été appuyé ou si
le faisceau infrarouge est coupé (les mémes que précédemment)

3.  Pour allumer la led il faut définir la sortie 13 de PWM a 255
4. Pour éteindre la led il faut définir la sortie 13 de PWM a 0

Organigramme du programme : il permet de suivre, dans l'ordre, les différentes étapes du pro-

gramme

I
P

A 4

Mettre I'état logique de la
broche D3 au niveau « Haut »

Non

A1=0 ou D8=0?

A 4

Mettre la sortie 13 de PWM a || Mettre la sortie 13 de PWM
255 ao

Blocs a utiliser dans le logiciel Mblock :

4

_—— :}'
©® régler la sortie de la broche numéri haut v
P - O 1 e o ) @
©O régler Ia sortie de la broche numérique () sur bas v ©® lire la broche numérique o

Quand le programme est terminé sur Mblock, enregistrez-le dans votre espace personnel




Séquence 5 : Notion de capteurs / actionneurs
TP2 : capteur a ultrason - mesure d’une distance Ami

Description de la maquette capteur a ultrason :

La carte Arduino sur laquelle
sont connectés les fils qui pro-
viennent de la plaquette Lab

La plaquette Lab sur laquelle sont
fixés la led, le capteur a ultrason et
les fils permettant le transfert des
signaux a la carte Arduino

La Led est I’actionneur du systéme
et s’allumera lorsqu’elle en recevra
I'ordre de la carte Arduino. Elle est
connectée a la broche D3 de la
carte Arduino

Le capteur a ultrason qui permet de mesurer la distance entre lui et un obstacle devant lui...

Connexions des broches (de bas en haut) :

GND sur la broche GND
TRIG sur la broche 12
ECHO sur la broche 11
VCC sur 5V

Principe d’un capteur a ultrason :

lIs utilisent le principe de I'écho pour déterminer la distance a laquelle se trouve un objet :

Distance

A

>
>

1. Un court signal sonore est envoyé (inaudible car
dans le domaine des ultrasons)
sonore
2. Le son est réfléchi par une surface etrepart en ~ Emetteur i ——_ )})}‘
““““ Surface

direction du capteur 14 réfléchissant
: : ; ; . o e le son
3. Ce dernier le détecte, une fois revenu a son point Récepteur .‘,-‘i,-_‘—'

de départ

C’est en mesurant la durée entre l'instant d’émission et I'instant de la réception de I'écho du signal que
le programme pourra connaitre la distance entre le capteur et la surface réfléchissant.




Séquence 4 : Notion de capteurs / actionneurs
TP2 : capteur a ultrason - mesure d’une distance

g

acade
Ami

Bilan du TP n°2

Questionnaire a remplir avant de passer a la programmation :

1. Quelestle capteur de cette maquette ? ...

2.  Sur quelles broches de la carte Arduino est connecté le capteur de cette maquette ?

3. Quel estl’actionneur de cette MaquUELLe ? ..........ccoove et e

4. Sur quelle broche de la carte Arduino estil connecté? ............cccccoovvevececvene e,

Détailler les réponses aux questions suivantes :

5. Que se passe t-il lorsque je place ma main devant le capteur ? .........c.cccocovevvvvvvrecrenenne.
6. Expliquer en détails ce qu’il se passe quand laled s’allume : .........ccccoeeevveviivivrerennene.
7 Que peut permettre ce capteur placé a I'avant d’unrobot ? ...,
8 Donner d’autres applications que peut permettre ce capteur : ..........ccccoeeveeereeeeereennnas




Séquence 5 : Notion de capteurs / actionneurs e
TP2 : capteur a ultrason - mesure d’une distance A
n

Programme 4 : allumer la led lorsqu’un obstacle s’approche a moins de 5 cm du capteur

Explications :

1.  Votre programme devra commencer par afficher sur le port série la « distance mesurée par ultra-
son »

2. Ensuite il effectuera un test de la distance mesurée par le capteur a ultrason
3. Pour allumer la led en mettant I'état logique de la broche D3 au niveau « Haut » si < 5 cm

4. Ou pour éteindre la led en mettant I'état logique de la broche D3 au niveau « bas » si> 5
cm

Organigramme du programme : il permet de suivre, dans 'ordre, les différentes étapes du pro-
gramme

Début

Valeur mesurée par Non

ultrason < 5cm ?

A 4

Mettre la valeur "255" sur la Mettre la valeur "0" sur la
broche D3 de I'Arduino broche D3 de I'Arduino
Blocs a utiliser dans le logiciel g

Mblock : *

Quand le programme est terminé sur
Mblock, enregistrez-le dans votre es-

pace personnel
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1/ Présentation :
Un servomoteur, contrairement a un moteur électrique classique, sera capable de /

x

faire tourner son axe selon un angle précis (de 0° a 180°). Ainsi, dans notre

exemple, il pourra faire monter ou descendre la barriére, suivant les conditions

suivantes :

-~/

2/ Découverte et connexion du servomoteur :

Ce servomoteur dispose de 3 fils de connexion sur la carte Arduino (marron, rouge et jaune) :

° Le marron est connecté sur la broche GND de la carte Arduino, il représente le moins de I'alimen-
tation électrique (-).

° Le rouge est connecté sur la broche VCC de la carte Arduino, il représente le plus de I’alimentation
électrique (+).

° Le jaune est connecté sur la broche D9 de la carte Arduino, c’est le fil par lequel la carte Arduino

pourra commander le servomoteur.

2/ Bloc de programmation du servomoteur :

voici le bloc qu’il faut utiliser dans le logiciel ©®@ régler le servomoteur o a un angle de @

Mblock pour piloter le servomoteur en préci-

sant bien le n° de la broche sur laquelle on a relié le fil jaune du servomoteur (D9), ainsi que I'angle souhaité

(90° par exemple pour faire monter la barriere). Vous trouverez ce bloc dans la catégorie « Broches » lorsque la

carte Arduino est installée comme « Appareil » 2

Probléme : si on utilise ce bloc seul, le servomoteur effectuera un
©® régler le servomoteur o aun angle de @

mouvement trop rapide risquant d'endommager la barriere fixée
dessus.

Solution : faire en sorte que le servomoteur soit plus lent dans le déplace- -

ment de son axe comme par exemple faire monter ou descendre la barriere (
eorigierhmmoima#edco

0.03

d’un degré a la fois...
©0 régier le servomoteur () 4 un angle de ()

Mais pour lui faire faire une rotation de 90° il faudra trouver une méthode 0.03
e@mumolmmﬁ°

0.03

A

plus rapide pour le programme... En utilisant une variable par exemple... \
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Bilan du TP n°3

Questionnaire a remplir avant de passer a la programmation :

1. Quelestl'actionneur de cette MAQUELLE ? ...ttt s e e ete b s e be e e sbesbesbesanans

2.  Sur quelles broches de la carte Arduino est connecté I’actionneur de cette maquette ? ...........ccccceeeveneenee.

3 Quel est e role de Cet ACHONNEBUI ? .............ouiiiice ettt et et st s st e e e e e s et s e s aesaeseseesensersenes
4 Donner d’autres applications que peut permettre cet aCtioNNEUr : ..............coveviiveie et e
5. Quelle est la broche de la carte Arduino qui permettra la commande de cet actionneur ? ..........................

6. Quel est le probléme si on utilise ce bloc seul ?

7. Quelle serait la solution pour lever une barriere @ 90° ? ...t e ae e
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3/ Programmons la montée de la barriére :

Ouvrez le logiciel Mblock et remettez dans I’ordre les blocs fournis conformément au diagramme d’activité (en

suivant I'ordre des fleches) afin de réaliser le programme :

e 1rectangle = une action
e 1losange = test (répéter jusqu’a)

e Le rond noir indique le début du pro-
. gramme

Diagramme d’activité « monter barriere »

A

[ Mettre variable servoa 180 ] Le bloc « servo » est une variable, il faut

Y la créer, pour cela, ouvrez la catégorie
Servo = 90

« Variables » et appuyez sur le bouton

Servo > 90 « Créer une variable ». La fenétre ci-
Orienter le servomoteurala | dessous s’ouvre, tapez le nom « servo » et
valeur de servo ' »
\_ ) Nouvelle variable X% appuyez Sur
r Y 2 st OK.
Attendre 0,03s ) )
A J
7~ 3 Annuler m
Retirer 1 a la variable Servo
Y J

Lorsque vous avez terminé le programme, enre-

kT
. OO régler le servomoteur o a un angle de .
gistrez-le dans votre espace

0.03 .
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3/ Programmons la descente de la barriére :

Ouvrez le logiciel Mblock et remettez dans I’ordre les blocs fournis conformément au diagramme d’activité (en

suivant I'ordre des fleches) afin de réaliser le programme :

e 1rectangle = une action

e 1losange = test (répéter jusqu’a)

e Le rond noir indique le début du pro-
gramme

Diagramme d’activité « descendre barriere »

Le bloc « servo » est une variable, il faut

[ Mettre variable servo a 90] la créer, pour cela, ouvrez la catégorie
) « Variables » et appuyez sur le bouton
Servo = 180

« Créer une variable ». La fenétre ci-

Servo <30 dessous s’ouvre, tapez le nom « servo »

Orienter le servomoteur a la) -

X Valeur de servo ) Nouvelle variable X et appuyez

,  J . sur OK.

Attendre 0,03s
L- J rour tous ies objets ':“:“;—V ;:\'e /
A 4

Ajouter 1 2 la variable Servo| anuier ([

. »
¢ -_\)
< -

Lorsque vous avez terminé le programme, en-
©O régler le servomoteur o a un angle de .
registrez-le dans votre espace.
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5/ Programmons la montée et, 2s plus tard, la descente de la barriére : utilisez les mémes blocs...

Diagramme d’activité « monter et descendre barriéere »

?

Mettre variable servo 2180

=
>

\Servo =90

Servo > 90

a la valeur de servo

¢

[ Attendre0,03s |

[Orienter le servomoteur]

A J

Retirer 1 a la variable y
Servo Attendre 2s

A J
[Mettre variable servo aso

Servo =180

Servo > 90

. ™
Orienter le servomoteur
| alavaleur deservo

¢

Attendre 0,03s

A J
[Ajouter 1 3 la variable |
Servo )

OO régler le servomoteur o a un angle de servo
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Séquence 5 : Notion de programmation de systemes - TP4 m@

Programmer des actionneurs et faire faire des mouvements a un robot
| . |

Description de la maquette :

La carte Arduino Uno sur laquelle est fixé le
shield motor (commande moteurs)

Les deux actionneurs (moteurs M1 et M2)
qui permettront de propulser le robot

Connexions du shield mo-
teur :

Alimentation externe

Moteur M2 = moteur
gauche

/ Moteur M1 = moteur
droit
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Séquence 5 : Notion de programmation de systemes - TP4 m@

Programmer des actionneurs et faire faire des mouvements a un robot

e

Bilan du TP n°4

Questionnaire a remplir avant de passer a la programmation :

1. Quels sont les actionneurs de cette MaqUELLE ? ...ttt s ser s s e e
2. QUEIESTIEUITOIE ? ...ttt et et st ere et e s et be st e e steese b aesbenbeabesbesasensaessenssenss sbe et srnersbensennne stens
3 Donner d’autres applications que peuvent permettre ces actionnNeuUrs : ...........cccceev e ieeceveiecieeree e
4 Quelles sont les broches de la carte Arduino qui permettront la commande de ces actionneurs ................
Lire la page suivante avant de répondre aux questions 5 et 6:

5. Quelles sont les broches qui permettront la commande du sens de la rotation des moteurs ? ...................

6. Quelles sont les broches qui permettront la commande de la vitesse des moteurs ? ...........ccccco v

7. Que permet le shield fixé surla carte ArduUino ? ..o ettt s e ra s aesaens
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Programmer des actionneurs et faire faire des mouvements a un robot

————

Programme 1 : faire faire des mouvements a un robot

Pour programmer un moteur électrique avec une carte arduino, il est nécessaire d'employer deux
blocs dans le logiciel Mblock :

. Un bloc pour programmer la vitesse de rotation (de 0 a 255)

. Un bloc pour programmer le sens de rotation (0 = sens horaire ; 1 = sens antihoraire)

Moteur M2 gauche Moteur M1 droit
Broche D7 Broche 6 (PWM) Broche D4 Broche 5 (PWM)
Haut = sens dfoite De 0 a 255 avec : Haut = sens droite De 0 a4 255 avec :
g 0 = Arrét (Horaire) 0 = Arrét
Bas = sfngigg‘r‘ghe 255 = vitesse maximale Bas = aﬁggoggg)che 255 = vitesse maximale

Donc d'aprés le tableau ci-dessus :

Le moteur M1 (moteur droit) se pilote en programmant :

. La broche D4 de la carte Arduino pour le sens de rotation («Haut » = sens horaire ;
« Bas » = sens anti horaire)

. La broche 5(PWM) de la carte Arduino pour la vitesse de rotation (de 0 a 255)
Le moteur M2 (moteur gauche) se pilote en programmant :

- La broche D7 de la carte Arduino pour le sens de rotation («Haut » = sens horaire ;
« Bas » = sens anti horaire)

. La broche 6 (PWM) de la carte Arduino pour la vitesse de rotation (de 0 a 255)
Algorithme :

Début du programme
Reculer tout droit pendant 3 secondes (vitesse 150)

Avancer tout droit pendant 3 secondes (vitesse 150) " :
Tourner a droit pendant 1 seconde

Tourner a gauche pendant 1 seconde

Arréter le robot
Début du programme

| Reculer a la vitesse de 200 pendant 3s
I G)E)mglarlasorhadelabrochenurmnqueonr haut v

Avancer a la vitesse de 200 pendant 3s

Tourner a droite pendant 1s

| ©Q@ définir la sortie de PWM o comme o
Tourner a gauche pendant 1s

|
©Q régler la sortie de la broche numérique sur bas ¥
Arréter le robot i o
Fin du programme 3 ) ‘

Faites le programme en utilisant les blocs sui-
vants (certains seront a dupliquer)
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Programmer des actionneurs et faire faire des mouvements a un robot

=2

Programme 2 : robot détecteur d’obstacle

A l'aide de fils de connexion arduino, relier un capteur ultrason a la carte Arduino qui pilote les moteurs du ro-
bot comme indiqué ci-dessous :

?Q ~rOMEYMNAO

+ &
D (GITAL (PWM~) B &

=ce

Rx (1 ARD JINO)

_

Avancer P ' - |

distance < 10
cm?

oui

y | ®-0

Arréter le robot pendant 1s

Reculer pendant 2s . s . :
1) 2 |

\ 4
Tourner a droite pendant 1s ©O définir Ia sorte de PWM () comme (@)
0 régler la sortie de la broche numérique () sur bas v




