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TP1 : Maquette d’une barriére a ultrason

Description : La led est connectée sur la sortie PWM13 de
la carte Arduino. Elle s’allumera dés que la

pakriere sera en mouvement pour la montée

N me pour la descente.

le capteur a ultrason : capteur connec-

e servomoteur : actionneur connecté sur la té sur les broches D8 et D10 de la carte

broche D9 de la carte Arduino. Fixée sur ce- Arduine as o it

lui-ci une barriére pourra donc se lever ou se

baisser. I 7

Fonctionnement de la maquette : lorsqu’un obstacle ou une personne est a moins de 10 cm du capteur a ultra-

son, la carte Arduino regoie I'information et donne I'ordre a la led de s’allumer et au servomoteur de lever la
barriére. Au bout de quelques secondes elle donne I’ordre au servomoteur de baisser la barriére puis

d’éteindre la led.
Bloc permettant de lire la valeur du capteur a ultrason :
10 8
Bloc permettant de piloter le servomoteur :

(&0 m'ﬂrlnﬂvnmnMro iun:‘lglndn@

Bloc permettant d’activer la LED
OO définir la sortie de PWM () comme @)

Rappels : le servomoteur doit tourner lentement afin de ne pas endommager la barriere (séquence 5 TP3). Il

faudra dans le programme le faire monter ou descendre d’un degré a la fois...
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Bilan du TP n°3

Questionnaire a remplir avant de passer a la programmation :

1. Quel est le capteur de cette MAQUELLE ? ......ccciiiiiiiiiiiniinn s s essass s s ssssss e sassassssasssnssasssassnsssnssss
2.  Sur quelles broches de la carte Arduino est-il CONNECEE ? ........ccvirreeirrrirnernreinnteneenaeesneeeeseeessseesasesssessssasssnes
3. Quel est son role sur cette MAQUELLE ? ......eccceerieireirereecrereceesneesseeeeesssesssnssssssssasessasesssasssnssssassssessnasesassesasessnnn
4. Quel est'actionneur de cette MAQUELLE ? ...ttt b st et s st e e e
5.  Sur quelles broches de la carte Arduino est connecté I’actionneur de cette maquette ? ............ccceveveennee.
6. Quelestlerdle de cet aCtiONNEUI ? ...ttt te e ste st ste e st e e e e e s et saesaeba et aesesanes
7. Quelle est la broche de la carte Arduino qui permettra la commande de cet actionneur ? ........................

8. Quel est le probléme si on utilise ce bloc seul ? &3 régler le servomoteur o i un angle de @

9. Quelle serait la solution pour lever une barriere @ 90° ? ..o e eraes
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Programmer la barriére ultrason : Il est nécessaire de créer une variable que

Créer une variable
I’on appellera « Servo ». Elle permettra de créer une montée et une descente

lente de la barriere. .
Début

Organigramme :

<
<«

\ 4

Régler le servomoteur a un
angle de 180°

<
<
y

Valeur mesurée par
ultrason<10cm ?

Allumer la Led

A 4

Mettre Servo a 180°

»

Y

kom

Servo

Régler le servomoteur a la

valeur de Servo

L % v

Attendre 0,03s \ i
Servo = 180 ? Oui

\ 4

Ajouter -1 a Servo

Régler le servomoteur a la

valeur de Servo

Boucles a utiliser :

Attendre 0,03s

A

Ajouter 1 a Servo
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Description de la maquette : Un premier capteur infrarouge permettra

la détection d’une télécommande. ||
est connecté a la broche D11 de la
carte Arduino.

Le servomoteur : actionneur permettant d’ouvrir ou de
refermer le portail coulissant grace a une roue dentée qui
entraine la barriére. Il est connecté a la broche D9 de la
carte Arduing

Le buzzer : actionneur per-

mettant de prévenir lors-

L’'ensemble « émetteur—récepteur infrarouge » : capteur permettant de

gue le portail sera en mou-

vement. Il est connecté sur détecter la voiture qui entre, de savoir quand elle est passée, et donc de

la broche D12 de la carte savoir quand le systeme devra refermer le portail coulissant. Le capteur

Arduino. est connecté a la broche D10 et I’émetteur est connecté a la broche D8 de

la carte Arduino

La carte Arduino représente la partie commande du systéme. Elle recoit les signaux des capteurs (infrarouges)
et donne les ordres aux actionneurs (servomoteur, émetteur infrarouge et buzzer) .

. Lorsqu’une télécommande est activée, le capteur enverra sur la broche D11 de la carte Ar-
duino la valeur 0 sinon il enverra la valeur 1.

. Lorsqu’une voiture est détectée, le capteur enverra la valeur 0 sur la broche D10 de la

carte Arduino, et quand la voiture sera passée, il enverra la valeur 1.

Fonctionnement de la maquette :
Lorsqu’une télécommande est activée devant le portail, un capteur détecte son signal et I’envoie a la carte

Arduino. Celle-ci I'interpréte comme une présence devant le portail et envoie I’ordre au buzzer et au servo-
moteur de se mettre en action : le buzzer prévient par un signal sonore que le portail est en mouvement, et le
portail commence a s’ouvrir. Une fois le portail ouvert, ’ensemble « émetteur-détecteur infrarouge » per-
mettra de savoir quand la voiture commence a entrer et quand elle sera ressortie du portail. La carte Arduino

pourra alors envoyer I’ordre au servomoteur de refermer le portail coulissant, puis au buzzer de s’arréter.
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Bilan du TP n°2

Questionnaire a remplir avant de passer a la programmation :

1. Quels sont les capteurs de cette MAGUELLE ? ......ccccciiieeireeirsenireeriseecseneeseressasesssessseesssesssesssnsssssssssssesssasssasssnssssss
2.  Sur quelles broches de la carte Arduino sont-ils CONNECLES ? ........ccceirceerrricenccreceeecree e se s saessranesaeessseesnes
3. Quel est le role de chaque capteur sur cette MAqUELLE ? .......cciiiircirineencnc s s s sens e sesenessasesnssassssasssnssnens
1. Quels sont les actionneurs de cette MAqUELIE 2 ..o e e e s
2.  Sur quelles broches de la carte Arduino sont-ils CONNECLES ? .............c.ooeiiieiiie et e
6. Quelestlerdle de chaque aCtioNNEUE ? ............c.o oottt et eseete et ste st ste st e e e e e senanans

9. Quelle serait la solution pour lever Uune barriere @ 90° 2 ... iiie ettt ettt sae e e aeraesbeanes




Sequence 5 bis Utilisation de sous-programmes

icads

. . . fAmi
TP2 : programmer un portail coulissant infrarouge page 3 _ X
Avant la programmation du portail coulissant :
1. Il est nécessaire de créer une variable que |'on appellera « Servo ». Elle permettra de créer une

boucle dans le programme afin de ralentir I’ouverture et la fermeture du portail coulissant.

2. Il est également nécessaire de créer des blocs supplémentaires correspondant aux deux sous-
programmes du systéme : sous-programmes « Ouverture portail » et « Fermeture portail » :

=  Ouvrez la catégorie de blocs « Mes blocs »
vous appellerez « Ouverture portail », puis

« Fermeture portail »

Dans la partie programmation de Mblock, deux nouveaux blocs s’affichent, —————p
ils représenteront le bloc de début de chaque sous-programmes :

Y

@ |puis

Rappels :

portail ouvert = servomoteur réglé a I’angle de 0°
Portail fermé = servomoteur réglé a I’angle de 180°

Sous-programme « Ouverture portail » :

Définir Ouverture
portail

\ 4

Activer le buzzer sur la broche
12 au niveau « haut »

A 4

Définir la variable « Servo » a
180

n
»
\

y

\ 4

Créer un bloc personnalisé que

un autre que vous appellerez

Sous-programme « Fermeture portail » :

Définir Fermeture
portail

A 4

Activer le buzzer sur la broche
12 au niveau « haut »

A 4

Définir la variable « Servo » a
0

»
>
V

y

Servo =180"7?

oui

\ 4

Régler le servomoteur 9 a la

valeur de Servo

Désactiver le buzzer sur la
broche 12 au niveau « bas »

Régler le servomoteur 9 a la
valeur de Servo

Attendre 0,03s

A

y

Ajouter -1

a « Servo »

Fin

Désactiver le

buzzer sur la

broche 12 au
niveau « bas »

Attendre 0,03s

A 4

Ajouter 1 a « Servo »

Fin
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Organigramme du programme principal : boucles a utiliser :

Quand I’Arduino dé-
marre

\ 4

. , . On alimente I’émetteur infrarouge placé en
Activer I'émetteur infrarouge sur| —m = = gep

> face du capteur afin de créer un faisceau infra
la broche 8 au niveau « haut » P

rouge

v

Régler le servomoteur a un angle
180°

= = = = 0On vérifie que le portail est bien fermé

v
a

non

Signal télécommande

la broche D11 ? = = » Télécommande activée ?
recu sur la broche ?

Ouverture portail

= » Bloc « Ouverture portail » créé

\ 4

Attendre 2s

v

Attendre voiture détectée

= =P Onattend que D10 passe a 0

A 4

Attendre 2s

v

Attendre voiture passée

= » Onattend que D10 repasse a 1

A 4

Fermeture portail = » Bloc « Fermeture portail » créé




