Programmation pour hackers en herbe.

La programmation sous Arduino.

© Joel Garcia
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Fiche 1  Hello WORLD sl

1-Objectif : "
Créer un programme qui affiche le texte : 3-Cablage J

« Hello World ! » de fagon infinie.

- Relie Arduino a ton pc grace au cable USB

Carte Arduino
1 cable USB

= Dans l'interface d’Arduino, clique sur - Clique de nouveau sur Outils / ArduBlock
Outils / Port: « COM ... » - Crée ton premier programme comme ci-dessous :

Wino 1.6.9 - o X
s Outils Aide | :
Formatage automatique Ctrl+T GRS (sl (S2E) [-V
Archiver le croquis proyT.am .
Réparer encodage B recharge BB s o B ot el avee st d Mg | g g 0 [
Moniteur série Ctrl+Maj+M 4
Traceur série Ctrl+Maj+L
-Téléverse le programme dans Arduino
ArduBlock

-Puis dans l'interface d’Arduino, clique sur I'icone moniteur série

Moniteur série E

Type de carte: "Arduino/Genuino Uno”
Port: "COM4"
Get Board Info

Ports série
+ COM4

Programmateur: "AVRISP mkll®

Graver la séquence d'initialisation

FELICITATIONS POUR TON PREMIER
PROGRAMME !!




Fiche2z ET LA LUMIERE FUT... oo

Objectif:
- Faire clignoter une diode.

Matériel
.. Ty .. e s s » “« o s s L] 1di0de:rouge
= 1 résistance : R=220 Q
ARARARANSAAN IAARRARAN " 1carte arduino
. PPPPPP- cesvevesss e = 2fils
Cablage :
Mg ‘ S R A - La petite patte de la diode est du coté de la borne moins.

°s oo A savoir :

- Une diode doit étre protégée par une résistance qui limite le
courant qui la traverse. Sinon elle grille.

--------
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Arduinag” ' .

L - Une sortie numérique (ou DIGITALE) peut prendre seulement
8. . 2 états
= HAUT (+5V)

= ou BAS (0V)

u
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- Une variable est un tiroir dans lequel que je peux ranger des nombre
Une boucle permet de répéter indéfiniment des instructions sans avoir a les retaper.

ArduBlock J

Algorigramme

Créer une variable : DIODE [
Hom de 1a variable . DIODE

Valeur initiale : DIODE = 8 Declare une variable numerique

Valewur

| # * DIODE
Fixe la sortie numerigque au niveau e

sur broche 8
tension : + 5V

Attendre 1000 ms

Delaisien Millisecondes
e
# ° DIODE

Fixe la sortie numerigue au niveau s
BAS

Sur broche 8 :

tension : OV

Attendre 1000 ms




Fiche 3
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Matériel :

= 4diodes : bleue, verte , orange, rouge
= 4 résistances : R=220 Q)

= 1 carte arduino

= 5 fils

Cablage :

Branche les diodes aux broches numériques 2,3,4,5.

A savoir :

Quand un groupe d’instructions peut étre utilisé a plusieurs
reprises, il est pratique de les regrouper dans un seul block
appelé fonction ou sous programme.

Ainsi le groupe d’instructions “allumer diode pendant 1 sec”’
puis “éteindre diode pendant 1 sec ”’ peut étre regroupé dans
une fonction « clignoter ». Cette fonction peut alors étre
appliquée a chacune des diodes.

Cela t’évite de réinventer la roue a chaque fois.

Pratique ... non ?



Algorigramme J ArduBlock J

programme principal

(setim)

diode =2

Boucle [~

Homideflatvariables diode
Clignoter diode

siart
pr.oyram

diode = diode +1 Stop
1nCrement:

diode =57 comnands -:li-;m:r ter

gluly]

noter diode commands

# diode

Fixe la sortie numerique au niveau
L IE |
R R S
‘Ilélais ensmidili'seconde S Millisecondess 100
clignoter e i i

Allumer diode

. Attendre 1000 ms
diode
_, ,_ Fixe la sortie numerigque au niveau
Eteindre diode BRS

= ‘Ilé.lais enfmidlilisecondeSMillisecondess 100
Attendre 1000 ms




Fiche4 UNE VARIABLE QUI VARIE... it

Dans les programmes précédents, la variable DIODE n’avait qu’une seule valeur =8.
Parfois on souhaite qu’une variable varie vraiement et prenne une succession de valeurs.
Objectif :

- Créer un programme qui crée la suite de nombres : 0,20,40,60 ....

Algorigramme J ArduBlock J

Création variable : angle

iﬂ_
Ton: de/La variable,  angle

Initialisation : angle =0

Declare e variable mmerique

1

afficher « angle » J
i R

Changer la valeur de la variable :

&@Eﬁﬂa@mﬁ%ﬁawmw@atmﬂa [ s

o
Hon!de/Ia variable:,  angle

set 'long number! variahle i

Valews " angle /1 q

DelisentmillisecondeMIiLlisecontesh 1000

angle +20 — angle
i

attendre 1s J




Fiche § TOURNEZ MANEGE ... 2

Objectif :
Faire tourner le moteur de 20° chaque seconde

Matériel :

= 1 servomoteur
= 1 carte arduino
= 3fils

remm Arduino’

Cablage :

Cable rouge du servomoteur : +5V
Cable marron du servomoteur : GND
Cable orange du servomoteur : broche 10




ArduBlock

Nom de la variable . angle
Declare une variable numerigue
Valeur

™ Broche§f « 10

Sexvo: Default Angle

Nom de la variable . angle

set 'long number' variable
Valeur




Fiche 6: 81 ..... Alors ....

Algorigramme

Variable angle =0 J

Affiche : angle

Tourner le servomoteur

d’un angle de valeur = angle

Changer la valeur de la variable :

angle + 20° —angle

Attendre 1 s
o

W

A savoir :
Une instruction conditionnelle est une instruction qui est

exécutée seulement si une condition testée est vraie.

La syntaxe est la suivante :
Si (CONDITION vraie) alors INSTRUCTION

Exemple :

$i (0 <angle<180 ) alors

O « afficher ’angle »

® « tourner le servomoteur »

© « augmenter la valeur de I’angle de 20° »

O« attendre 1s »

© Recommencer les instructions précédentes
tant que la condition (0 <angle<180 ) reste vraie




ArduBlock

Programmefdianstallationg(setip)

Hom de 1a variahle

angle

Valeur |0

Declare une variahle mmerigue

Boucle B

Alorsiexecute nn

portEserite) Sautcprigne

program ®  Brocheff <10

Servo: Default Ingle ~ angle

Hom de 1a variahle

set 'long number' variable

Valeur
DelaizNentmiililbsecondeMillisecondess 1000



Fiche7 Batman A ...
Objectif :

Utiliser un sonar (capteur a ultrasons) pour mesurer
des distances comme une chauve souris

Matériel :

= 1 émetteur-récepteur d’ultrasons HC-SR04
= 7 fils

= 1 carte arduino

 — = 2 diodes et 2 résistances : 220 O

+5V

OUTRPJY

Cablage :
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V.. du sonar branché sur +5V d’arduino

= GND du sonar branché sur GND d’arduino

= Trig du sonar branché sur broche 12

= Echo du sonar branché sur broche 11

1 diode et 1 résistance branchées en série sur
la broche 2
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® 1 diode et 1 résistance branchées en série sur
la broche 3
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Algorigramme ArduBlock

(setap)

L

Boucle
Hom de la wvariable ultrasons

Valeur rigger # )

Declare une variable numerigue echo # 11

Capteur Ultrason

Delais en milliseconde  Millisecondes s '

Ultrasons <10 ? ECriTegsurlcRportMser e SautfdcPlignesl MDastance = MiColllcrgy ultrasons

-—-
PLOY T Iestel “ yltrasons

Nlorsfexeciute e

Fixe la sortie numérigque au niveau

Fixe la sortie mumérigque au niveau

Allumer diode2 Allumer diode3

SIN=NSTTon

SInonyexecite

Eteindrediode 3 Eteindre diode 2

Fixe la sortie numérigque au niveau

-

Fixe la sortie numérigque au niveau




Fiche 8 fast and the furious...
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Fiche 9 Batmobile... 2l
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Fiche 10 Rotation d’un servomoteur dans un sens puis Pautre

D : Algorigramme
Circuit électronique ]
Variable: angle =0
Revoir la Fiche 2 pour le cablage Variable: pas = +20
angle pas Boucle boucle 1 _ boucle 2
0 +20 1
20 +20 2
40 +20 2
60 +20 2 Tant que (angle < 180 ET pas =+20
80 +20 2
100 +20 2 OU angle >0 ET pas =-20)
120 +20 2
140 +20 2
160 +20 2
180 -20 2 Afficher: angle
160 -20 1
140 -20 2
120 -20 2 Angle du servomoteur =angle
100 -20 2
80 -20 2
60 20 2 angle + pas —> angle J
40 -20 2
20 -20 2
0 +20 2
20 +20 1 - pas— pas
20 +20 2
40 +20 2




ArduBlock

iProgramnedd kinstallationi(Setup)

Nom'de la variable . angle
Declare une variable numerigque o
Valeur " 0
-
Nom de' la variable pas

Declare une variable numerigque =
Valeur " 20

Boucled (0 — :
S Jestenla¥condition angle

pas
angle
ET ——

pas

commands

cerirefisucleirortiisericavecis autieRlgnell) Mang el BICOLIEr IR, angle
—_—

Tran tique s ®  Broche} <10

Servo: Default hngle angle

— B
Nom de 1a variable . angle

set’ 'long number! variable >
Valeur angle

B
Delai's¥entmitlili'secondeMMillisecondes 200

o ¥ e emee—————————————————————————————
Nom de 1a variable pas

set. "long number! variable N
Valeur " 4 g
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Fiche 11  BATMOBILE AMELIOREE

support en plastique

SERVOMOTEUR

Gauche: fil marron
Centre: fil rouge
Droite: fil orange
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Fiche 12 CAPTEUR DE LUMIERE

-
LR

G

1 SRR
CIf - SRR
Z_ DU
O: 2 se v
! . R . e r e

A savoir :

+5V

A0

La tension aux bornes du capteur de lumiére augmente quand

la lumiére diminue.

Cette tension est lue par la broche analogique AO de Arduino. Puis
elle est convertie de la maniére suivante par Arduino :

Tension Valeur convertie
lue AO dans Arduino
Lumiére oV 0
intense
Obscurité 5V 1023
totale

Exo : si tension =2 V = valeur dans Arduino= 2x1023/5 = 409

3
“
et
~

Matériel :

1 diode : rouge

1 résistance: R1=220Q

1 résitance ajustable (potentiométre) R2
1 photorésitance (sa résistance varie en
fonction de la lumiére regue)

1 carte arduino

6 fils

Cablage :

Brancher la photorésistance entre la broche
analogique A0 et la masse GND



Algorigramme

capteur = valeur lue

Afficher capteur

capteur> 800 ?

Allumer diode Eteindre diode

ArduBlock

Hom de la variable capteur

Declare une wvariable numerigue

Testel  “ capteur

Alorsiexecute e

-

SIN=NSITI0N
S1nonfexecute

Fixe la sortie numérigue au niveau



Fiche 13 LINE TRACKER ROBOT : PHASE 1 2

Matériel :

= |dentique fiche 12
= 1 diode InfraRouge
= + 4 fils male/ femelle
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