Informatigue ’r- . on .
of programmation Défi Programmation n°3 : |
Initiation / Comment programmer un MOTEUR Electrique ?
Découverte

Durée de |'activité :

Ce que tu vas apprendre a faire :
1 heure

- Découvrir et utiliser un « langage » de programmation
- Commander le fonctionnement d'un moteur électrique

- Réaliser des Sous-Programmes Poste Informatique :

2 ¢leves par poste

Matériel nécessaire :

Q

Microcontréleur Module GROVE
« ARDUINO Uno » « DEL Rouge » Cable USB Moteur électrique

PARTIE 1 : Le cablage et assemblage des composants
Assembler le « Shield Moteur »
sur g
« I'Arduino UNO ».

Shield Moteur

carte ARDUINO UNO
@ Branchez le Moteur sur les bornes A+ et A-

Branchez |I' Arduino UNO a I'ordinateur avec le cable Usb

assemblage du Shield sur la Shield Moteur assemblé

Moteur A



PARTIE 2 : Démarrer le logiciel de programmation

(2.1 Démarrez le logiciel de programmation « ARDUINO Ardublock »

Sur le Bureau cliquez sur le raccourci :

e — ARDUING
. . , nrdublock
Le logiciel démarre ..... -
— |
T |
, .
N Ytlelv[-]
\\\\x\ ‘ % Genuino
A ARDUINO
AT

LEARN MORE ABOUT THE CONTRIBUTORS
oF an ardu
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AND SUPPORTED BY ARDUING.CC AND o —~
THE ARDUING COMMUNITY WORLOWIDE L. e' Y

@ Démarrez le Module de Programmation Graphique « ARDUBLOCK »

Dans la barre d'Outils cliquez sur « Outils » puis « Ardublock Education »

&9 sketch_dec19a | Arduino 1.6.11 _— O =
Fichier Edition Croquis Outils #@fl——
Formatage automatique Ctrl+T

Archiver le croquis

sketch_decioa Réparer encodage & recharger
vold setup() { Moniteur série Ctrl+Maj+M | *
{{ put your setuy Traceur série Ctrl+Maj+L—

! Ardublock Education -

void loop{) | WiFi101 Firmware Updater

// put your main
puE = ArduBlock

Type de carte: "Arduino/Genuing Uno" H /23
Port \ /

Get Board Info o

Programmateur. “USBtinyISP" > La fenétre de programmation graphique

Graver la séquence d'initialisation

<« Ardublock » apparadft :

[£) Ardublock Education - Sans nom - o x

Opérateurs mathématiques

Technologie
[services[S8




PARTIE 3 : Programmer le Moteur A

Pour commander un moteur, il faut lui donner 2 informations :
Le SENS (Sortie Numérique D12) et la VITESSE de rotation (Sortie Analogique D3) -

SENS MOTEUR A VITESSE MOTEUR A
Sortie Numérique SENS AVANT Niveau HAUT
22 SENS ARRIERE Niveau BAS Sortie Vitesse mini 0
Analogique Vitesse Maxi 255

o omsut -

Faire tourner moteur A P - :
1Xe d SO0rclie nimerl e all niveai
En AVANT =

Boucle —

+ Fixe la sortie analogigque a la valeur :

.~ Vitesse MAXI 255 -

I/ suffit de mettre un nombre inférieur pour faire tourner le moteur moins vite. Exemple :
Avec 127 le moteur sera environ a la moitié de sa vitesse Maxi

Reproduisez le programme graphique (ou Algorythme) ci-dessus et le « Téléverser vers
I' Arduino »

Modifiez Le programme ARDUBLOCK afin d'inverser le sens de rotation moteur A

Téléversez le programme modifié. Vérifiez que le moteur tourne dans |'autre sens .

T

Bravo ! Vous savez maintenant programmer un moteur en AVANT et en ARRIERE




PARTIE 4 : Simplifier un algorythme en utilisant des Sous-Programmes

Nous allons programmer maintenant une succession d'actions que le moteur devra exécuter :

@ Construisez |'algorythme ci-dessous :

-

Faire tourner moteur A
En AVANT

Fixe la sortie analogigue a la valeur :

Delai millis Millisecondes 3000

Boucle

Faire tourner moteur A
En ARRIERE

Fixe la sortie analogigque a la valeur :

Délai millis 1Millisecondes 3000

On remarque dans |'algoryhtme ci-dessus qu'il faut au total 6 blocs pour programmer le
fonctionnement souhaité.

Nous allons maintenant simplifier et raccourcir I'algorythme ci-dessus en utilisant des sous-
programmes de déplacements.
Sélectionnez ce Bloc dans le menu « Sous-programmes » Inztructions

\/'

Hom' di' 501s-progr amne

Renommez ce bloc en saisissant le nom du mouvement correspondant « AVANT »

Puis mettez les blocs dans le sous-programme « AVANT »



On va maintenant construire |'algorythme et « appeler » les sous-programmes
souhaités :

Dans le Menu « Sous-programmes » tu vas prendre le bloc ci-dessous :

7

Nom du sous-programne

Modifiez le nom du sous-programme et écrire « AVANT» g -

Sans oublier de faire la méme chose pour la rotation ARRIERE du moteur A

Ins=tructions =~

Fixe la sortie mmerigue au niveau

o

Fixe la sortie analogigque a la valeur :

Trnstructiens =

Fixe la sortie mmerigue au niveau

-

Fixe la sortie analogique a la valeur :

Boucle -t

On peut maintenant construire le nouvel algorythme qui utilise les sous-programmes
AVANT et ARRIERE pour la rotation du moteur A et tu dois obtenir exactement ce

résultat :

TEE ™
Fair '
Délai millis Millizecondez 4 3000

Boucle —
ARRIERE

Délai millis MHllisecondes

ATTENTION : Il faut garder les sous programmes dans le fichier et Ne surtout pas
les effacer.



Nouvel algorythme - plus court Ancien algorythme - Long et moins clair

# D12
(VANT . . R :
- Fixe la sortie mumerigue au niveau F —

Faire

Déelai millis
Boucle . —
ARRTERE

Fixe la sortie analogigque a la valeur :

Délai millis Mllisecondes

Délai millis IM&illis
Boucle —

Fixe la sortie numerigque au niveau

Fixe la sortie analogique a la valeur :

Délai millis Millisecondes 3000

Téléversez le nouvel algorythme vers la carte Arduino UNO, le moteur doit fonctionner
alternativement en AVANT puis en ARRIERE pendant 3000 millisecondes...



