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o prosvamkation. Défi Programmation n°3 : |
Tnitiation / Comment programmer un MOTEUR Electrique ?
Découverte

Durée de |'activité :

Ce que tu vas apprendre a faire :
1 heure 30

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

- Réaliser des Sous-Programmes Poste Informatique :

2 éleves par poste

Matériel nécessaire :

-

Microcontréleur Shield Moteur

€lectriques

PARTIE 1 : Le cablage et assemblage des composants

0 Si ce n'est pas déja fait, assemblez le « Shield Moteur » sur « |'Arduine UNO ».

« Shield
Moteur
empilé sur
la carte
Arduino
Unio »

« Shield
Moteur
SEUL »

\ M4

Roue Droite

Roue Droite



Reliez la carte programmable Arduino Uno a l'ordinateur avec le cable USB

PARTIE 2 : Démarrer le logiciel de programmation

Démarrez le logiciel de programmation « ARDUINO » %

Sur le Bureau cliquez sur le raccourci :

y | EEEs
Canuino
ARDUINO

Le logiciel démarre ....

Cliquez ensuite sur « Outils » puis « ArduBlock »

il

Fermatage sutomatique Chil+T
Archiver le crogquis I
Répater ancodage & recharger ]
Maonitewr série Chrl+ Mags M
Traceur série Chrl+MajL
Avciiock

Type de carte: “Arduino/Ganuing Uno® LS
Part ¥

Programmatear; *AVRISP mkfil
Y Graver la séquence d'initiaksation

L'écran de programmation graphique ArduBlock est ouvert

| v e i | femioe m e W G )



PARTIE 3 : Programmer la rotation des Moteurs M3 et M4

Pour commander un moteur, il faut lui donner 2 informations :

Le SENS DE ROTATION (avant / arriere ) et la VITESSE de rotation (de O a 255)

Utilisez ces 3 blocks pour créer l'algorythme ci-dessous

B ArduBlock untitied

=~ canal moteur

A R

Opératenrs mathénatiqies

SEabIESE oSt antEs ™
Generic Hardware

RVANT

wvitesse moteur

-

canal moteur

SCoop (Multask)

AVANT

Stockage
M A vitesse moteurx
Blocs de code
TirkerKit
DFRobat
Seeed Stiio Grove
DuinoEDU Grove Add
Adafruit Motorshield
Makeblock
msect Bol
ADrawing
LinieBits

canal moteux

vitesse moteur

canal moteur

witesse moteur

[ MNouveau ][ Enregistrer ][ Enregistrer sous ][ Quyrir [ Téléverser vers Arduino ][ Moniteur série ]

Vous devez observer les deux moteurs qui tournent dans le méme sens.
Si ce n'est pas le cas vous devez inverser le branchement des fils aux bornes du moteur ?

» Effectuez la modification et vérifiez le bon fonctionnement.
» Appelez le professeur pour valider cette étape.

Si vos deux moteurs tournent correctement en Marche AVANT alors BRAVO !

Vous allez maintenant Modifier le programme afin de diminuer la vitesse des deux
moteurs : Vitesse = 200.

» Effectuez la modification afin de vérifier le bon fonctionnement.
» Appelez le professeur pour valider cette étape.



Vous allez maintenant Modifier le programme afin d'inverser le sens de rotation des deux

moteurs afin qu'ils tournent en Marche Arriére :

» Effectuez la modification afin de vérifier le bon fonctionnement.

» Appelez le professeur pour valider cette étape.

PARTIE 4 : Créer une succession de déplacements de durée précise

DEBUT

Faire tourner moteurs
M3 et M4
en AVANT
Vitesses M3 et M4 = 255

*

Arréter Moteurs
M3 et M4

Faire tourner moteurs
M3 et M4
en ARRIERE
Vitesses M3 et M4 = 180

B

<L

Nous allons programmer maintenant une succession d'actions que les moteurs devront
exécuter pendant une certaine durée précise :

Construisez |' Algorythme ci-dessous :

caral moteur m

canal moteur M

vitezze moteny 255

delay MITITS G11secorhes

- canal moteur ﬂ'
vitesse moteur '

- eanal meoteur @
wvitesse moteur i
‘delaydMILL HCELTHS S o =S '

canal meteur @
- vitesse moteur ﬁ

- caral moteur 'G 4
wvitesse moteur m

Vous allez maintenant Complétez I'Algorythme ci-dessus afin d'obtenir le fonctionnement souhaité.

Attention, afin d'exécuter I'Algorythme depuis le début (nouveau cycle), Appuyer sur le bouton

- \
¢
'




Nous allons maintenant simplifier et raccourcir un Algorythme en utilisant des sous-programmes de
déplacements.

Comment créer un Sous-Programme ? \

SOlS-—pProyramne

L ,
p ol ey

Modifiez le nom du AVINCE  commands
sous -programme

Indiquez les commandes a
Exécuter pour obtenir ce
Sous-Programme de
déplacement : AVANCE

M4

e S—
Créez le deuxieme e s

—_— Sous-Programme de
déplacement :
i ARRIERE
ms -
Programme Principal S -

canal meoteur

STopP

vitesze moteur

canal meteur

SToOP

vitesse moteur

Créez le troisieme sous-Programme pour
arréter le robot : STOP

Téleverser vers |'Arduino




Utiliser des Sous-Programmes de déplacement revient @ SIMPLIFIER le programme graphique
et sa compréhension .

Sme"fﬁcaﬁon

canal moteus

vitesse moteur

' AVEHT

caral meteur

M3 et M4
_en AVANT P ——

Arréter Moteurs
M3 et M4

A4

{ Faire tourner moteurs

M3 et M4
en ARRIERE
Vitesses M3 et M4 = 180

‘ Faire tourner moteurs

canal moteur

esse moteur 4

Attention : vous devez garder les Sous-Programmes a |'écran et surtout Ecrire Exactement de la
méme maniére (attention aux MATUSCULES, minuscules, accents etc.) :

canal meteur

RVENT

witesse moteur

canal meteur

AVEHT

witesse motenx




Voici les sous-programmes de déplacement que vous devez créer :

canal moteur

wvitesse moteur

canal moteur

vitesse moteux

canal moteur

ARRTERE

vitesse moteur

canal moteux

RVANT

vitesse moteurx

AVANCE

AVANT 4

W

AVAN

RECULE

ARRIERE

ry
F \ES

L

ARRIERE 3

ARRIERE 4

¢ s

AVANT 3

ARRIERE 3

1°- Créez un dossier de travail a I'emplacement indiqué (voir consignes au tableau) :
Le nom du dossier sera le nom du ['€quipe (trouvez un nom a votre équipe)

2° - Enregistrez votre programme graphique Ardublock dans le dossier informatique de votre

équipe.

3° - Complétez la fiche d'investigation 3 au CRAYON DE PAPIER - Appelez un enseignant pour
vérifier votre fravail - Rangez votre poste et Eteignez correctement l'ordinateur .



