Apprendre a programmer

avec Scratch

L, Speechi. a1

Ce manuel introduit a 'environnement du logiciel Studuino. L’environnement de
programmation Studuino étant en développement, les présentes instructions

sont amenées a étre modifiées ou révisées si nécessaire.
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1. Introduction

1.1. Configuration
Avant de commencer, rendez-vous sur https://www.ecolerobots.com/studuino/

pour télécharger et consulter les manuels Découvrir Scratch et Découvrir la

Programmation par icones.

1.2. Connecter les éléments
@ Brancher les capteurs, avertisseurs sonores et LED

Les cables de raccordement de capteur sont utilisés pour lier les capteurs au circuit
Studuino. Les cables se fixent aux connecteurs du capteur/ LED/ avertisseur sonore

situés sur le circuit comme indiqué ci-apres.

% Le cable a trois fils est utilisé pour tous les capteurs a I'exception de I'accélérométre qui requiert un cable a quatre fils.

Fils gris face intérieure comme indiqué.

N
/\\\V/ AD

A3
SNAO AL 2 A2
-

A4 A5 A6 A7 :
REsEr (O™

Connecteurs des capteurs/ LED/ avertisseurs sonores

% Les capteurs son, lumiére et photoréflecteur IR se connectent de AO jusqu’a A7.

% Les capteurs tactiles, les LED et les avertisseurs sonores se connectent de A0 jusqu’a A5.

% Les accélérometres se connectent a A4 et a A5.

% Les interrupteurs a bouton-poussoir AO-A3 ne peuvent pas étre utilisés pendant I'utilisation d’un capteur avec les

connecteurs A0-A3.


https://www.ecolerobots.com/studuino/
https://speechi-support.s3.amazonaws.com/Robotique/manuels-studuino/Decouvrir_Scratch.pdf
https://speechi-support.s3.amazonaws.com/Robotique/manuels-studuino/Decouvrir_Programmation_par_icones.pdf
https://speechi-support.s3.amazonaws.com/Robotique/manuels-studuino/Decouvrir_Programmation_par_icones.pdf

@ Connecter un moteur a courant continu
L'utilisation des connecteurs M1 et M2 permettent jusqu’a deux connexions de moteurs

a courant continu.

% Les cables de moteur a courant continu ne peuvent étre adaptés au connecteur que d’'une seule maniére.

% Le connecteur de moteur a courant continu M1 ne peut pas étre utilisé en méme temps que les connecteurs du
servomoteur D2 et D4.
% Le connecteur de moteur a courant continu M2 ne peut pas étre utilisé en méme temps que les connecteurs du
servomoteur D7 et D8.

® Connecter un servomoteur

Jusque huit servomoteurs peuvent étre connectés aux connecteurs du servomoteur.

Fils gris face intérieure

comme indiqué.

% Le connecteur de moteur a courant continu M1 ne peut pas étre utilisé en méme temps que les connecteurs du
servomoteur D2 et D4.
% Le connecteur de moteur a courant continu M2 ne peut pas étre utilisé en méme temps que les connecteurs du
servomoteur D7 et D8.



@ Connecter un boitier de piles
Connectez le cable du boitier de pile aux broches d’alimentation. Les capteurs/
LED/ avertisseurs sonores/ interrupteurs peuvent utiliser la tension fournie par le port
USB. Toutefois, le moteur a courant continu et le servomoteur nécessitent une
tension fournie par une prise de courant. Lorsque 'USB est débranché, tous les

dispositifs exigent la tension d’une prise de courant pour fonctionner.
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2. Utiliser les LED

Ce chapitre explique comment programmer une LED. |l aborde la connexion des
dispositifs au circuit Studuino, le paramétrage des ports, la programmation de
I'environnement de programmation par blocs et le transfert des données au circuit.

2.1. Connecter une LED au circuit Studuino

Connectez une LED au connecteur A4 (capteur/ LED/ avertisseur sonore) sur le

circuit Studuino.

LED

Fils gris face intérieure comme

indiqué.

2.2. Paramétrage des ports
Avant de commencer a programmer, définissez les ports dans I'environnement de
programmation par blocs pour qu'il s’accorde a votre circuit. Sélectionnez «Edition» dans

le menu, puis «Paramétres des ports» pour accéder a la boite de dialogue de réglages.

- Studuino BLOCK Programming Environment

| e Fichier exeTOter Alde ® Cliquez

Ne pas effacer

Démarrer le pas-a-pas
D&finir le mode pas-a-pas...
el Exporter le langage Arduino...

Mouvement . Contréle

Capteurs Opérateurs

Calibration du moteur... @ Cliquez
%. Set servomotor D9 | to (ERIFR T ATES dlee ports
| Tableau d assignation des broche: (NN ]
DC Motor Button
[w] M1 [] M2 [ A0 [ 82
[l 41 [l A3
Sensor/LED/Buzzer
= o
: : Oa 08 [ugtsensr -]
Labolle de dialoguede e s
réglages des ports apparait Oa Oar
Tout décocher




Dans la boite de dialogue de réglage des ports, cochez A4 et choisissez LED.

(D Cochez cette case

Tableau d'assignation des broches ™ S —— E
Sensor/LED/Buzzer
[ AD |L|g|'rt sensor - | M L|ght sensor @ Cllquez Il
) Light sensor
a1 | Light sensor - | M A5 | Touch sensar
- Sound sensor
Az | Light sensor = | [¥] 28 (IR Photoreflector
Accelerometer iQj
048 Lt sensor 1 g D ® Choisissez LED
Buzzer
Tout décocher oK | Annuler ‘

® Cliquez sur OK

Vous avez maintenant configuré les ports pour votre circuit Studuino dans

I'environnement de programmation par blocs.



2.3. Créer un programme pour allumer une LED

Maintenant, nous allons utiliser le bloc pour apprendre les bases

de la programmation.

@ Cliquez sur I'onglet «Mouvement» dans la palette du groupe de commandes et faites

situé dans la palette de blocs sous le bloc

! situé dans le champ du script. Les blocs vont s’assembler.

Palette du groupe de

commandes P @® Cliquez
1 btuduino BLOCK Prog .;..E—'// ;- e e e - [E=R
& [ Fichier Edition Exécuter Aide @ = .

Mouvement Contréle - .

Start pr_oqram

Variables ® LED /4 |on Faites glisser le bloc de

Capteurs Opérateurs

sorte qu’une ligne blanche
Set servomotor 09 | to m apparaisse

DC motor M1 |power
DC motor M1 |on at
# DC motor M1 |off B
£ Buzzer _ |on frequenry \d

Buzzer |off

LED As

% Déplacez les blocs partout a 'intérieur du champ de script en les faisant glisser et en les relachant. Si le bloc que vous
déplacez est bien attaché a un autre bloc, vous les verrez alors bouger ensemble comme un bloc entier.



® Connectez le circuit Studuino au PC en utilisant le cable USB. A partir du menu,

sélectionnez «Exécuter» puis «Transférer».

rﬂ Studuino BLOCK Programming Environment - —
«= [ Fichier Edition Exécutef€hide

Transférer ® Cliquez

@ Cliquez

Mouvement Contréle o —

~ .| Activer le test

Capteurs Opérateurs

- fiy on
Variables £ LED A< | on

L’affichage de la fenétre de dialogue ci-dessous indique que votre programme
est en cours de transfert. La LED s’allume automatiquement une fois que le transfert est

effectué.

En cours de construction et de mise a jour...

Me pas déconnecter Studuino du PG,

L’affichage des messages ci-dessous indique que votre programme n’a pas été

transféré avec succes. Vérifiez les solutions proposées et essayez a nouveau.

Impossible d'accéder a Studuino Assurez-vous que le circuit Studuino est

\

CSENERTIRE QU2 I S SR D Sl correctement connecté a votre ordinateur

oK
-

par le cable USB.

” 0
Presence de blocs'non connectes Présence de blocs non attachés. Supprimez

Youlez-vous continuer?

Ces blocs ne seront pas construits. tous les blocs qui ne sont pas attachés au

Non

> Start program

bIocl

Fermez toutes les applications qui peuvent

entrer en communication avec votre

Impossible d’accéder a Studuino

Studuino. Si aucune autre application ne

Le port série est déja utilisé.
de qui n'importe quels progr
qui peuvent l'utiliser.

Y

communique avec le circuit, débranchez le

0K
i

cable USB et appuyez sur le bouton de

réinitialisation.




2.4. Faire clignoter une LED

Utilisez le programme LED de la section précédente et un bloc de répétition infinie

E pour apprendre les boucles.

@® Cliquez sur I'onglet «Contrdle» dans la palette du groupe de commandes puis faites

. wait g secs o R .
glisser un bloc situé dans la palette de contréle vers le champ de script.

Attachez-le aux blocs de programme LED clignotante.
@ Cliquez

Mouwvement

Capteurs Opérateurs Start program

Faites glisser le bloc de

Variables LED A on

sorte qu'une ligne
— — | weait secs

I’L S e blanche apparaisse puis

- ralarha7_la
Eall function

F-Et [y secs

@ Effectuez un clic droit sur pour accéder au menu contextuel puis

cliquez sur «Dupliquer».
i = Studuino BLOCK Programming Environment - -GCIiC'd rOit

&b @ Fichier Edition Exécuter Aide

Mowvement |/ IREEE @ Sélectionnez

Capteurs Dpérateurs Start program

dupliguer

IJ function Le bloc se duplique
[call|__| function

Variables an

[wait Y secs
lTu;t EY secs

® Attachez le bloc dupliqué sous le bloc sz 0=}

.

[ Studuino BLOCK Programming Environment — - —

B = Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contréle —

Capteurs Opérateurs Start program
Attachez le bloc a la
fin de votre

Variables LED A4 on

Secs
programme
- LED A4

ﬁ:;t secs



@ Faites glisser le bloc E de la palette «Contréle» vers le champ de script

puis relachez-le afin que le bloc s’attache au reste du programme.

[ Studuino BLOCK Programming Environment — -

= @ Fichier Edition Exécuter Aide

Mouwement Contrdle e —
e —
Capteurs Opérateurs fo_reTtart program
—

Variables e —

= Assurez-vous que le bloc

wail secs

| function B se joint correctement a la

(calll | function totalité du programme
::;t iy secs

forever
==
reEpeat gLy

=r

® Réglez le bloc le plus bas sur OFF.
'E Studuino BLOCK Programming Environment T ——— o M — -

«B [H Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contrile

Capteurs Dpérateurs Start program

Variables forever

® b A4

— o secs
N function

Ay — LED A4
call function

wait §Y secs
- =

wait §Y secs

Vous venez désormais de programmer votre LED pour qu’elle clignote chaque

seconde de maniére infinie.

<

@ Allume la LED Se répéte indéfiniment

® Attend une seconde

® Eteint la LED

@ Attend une seconde

Connectez le circuit Studuino au PC en utilisant le cable USB. Choisissez
«Transférer» depuis le menu «Exécuter». Une fois les données transférées, la LED du

circuit clignotera automatiquement a une seconde d’intervalle.



2.5. Spécifier le nombre de clignotement de la LED

Maintenant, nous allons apprendre a contréler le nombre de fois que nous voulons

faire clignoter la LED. Utilisez le programme de clignotement de la LED de la section

repeat

précédente et un bloc pour apprendre les boucles.

repeat

@ Faites glisser un bloc ~ de la palette «Contrble» vers le champ de script.

-
" Studuino BLOCK Programming Environment JP————
—

«# B Fichier Edition Exécuter Aide

Mauvement contréle e
Capteurs Opérateurs Start program
LELEL L Al
re_peat -10
- 2 =
[ function

call function
wait Y secs

forever
=
repeat

=r

repeat

@ Déplacez les blocs attachés a E vers l'ouverture de

p
[ Studuino BLOC
-

«p B Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contrile P —

Capteurs Opérateurs Start program

forever

i D

LELELLT

[__|function 2 Relachez-

:m ___ | function . les ici

wait Y secs

forever

10



® Enlevez le bloc E en le glissant vers la palette de blocs.
(&2 Studuino BLOCK Programming Environment L 1 e s S i

& B Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement "Contréle .
Capteurs Opérateurs Start program
Variables Al

re_peat -10
- - B ep a2
function
[ secs
e I orE ver
call function o

= e
P secs
wait Y secs e

Start program

A I'exception du bloc maitre’ , tous les blocs situés dans le champ de script

peuvent étre supprimés en les replacant dans la palette de blocs.

% Effectuez un clic-droit sur un bloc pour afficher le menu contextuel et cliquez sur supprimer pour le supprimer.

*Sélectionnez «Ne pas effacer» a partir de la barre de menu pour restaurer votre action si vous l'avez effectué

accidentellement.

@ Connectez le groupement de blocs que vous avez créé en étape 2 au bloc

Start program

. :
u Studuino BLOCK Programming Environment
- ———————————

& = Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contrile e —

Capteurs Opérateurs Start program

¥ariables pepastiely

'I’J function

call function

wait ) secs

Le programme est maintenant complet. Il fera clignoter la LED a chaque seconde,
dix fois de suite.

<
@ Allume la LED

@ Attend une seconde
. Se répéte dix fois
® Eteintla LED

@ Attend une seconde

Connectez le circuit Studuino au PC en utilisant le cable USB. A partir du menu
«Exécuter» choisissez «Transférer». Une fois les données transférées, la LED du

circuit clignotera automatiquement 10 fois a une seconde d’intervalle.

11



Ensuite, nous allons changer le nombre de boucles dans le bloc

faire varier le nombre de clignotement.

repeat

® Cliquez sur le nombre «10» dans le bloc

repeat |
= afin de

= et remplacez-le par un

nombre différent. La LED clignotera alors le nombre de fois que vous aurez défini.

ﬂ juino BLOCK Prog iNG EMVITONMEnt & i SR o — . —

IS

«# B Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contrile

Capteurs Opérateurs Start prograr

Variables repeat

"4 i

call function
wait §Y secs
a —=

wait g secs

S
- @ &

Connectez le circuit Studuino au PC en utilisant le cable USB. A partir du menu

«Exécuter», choisissez «Transférer». Une fois les données transférées, la LED du circuit

clignotera automatiquement a une seconde d’intervalle.

Démarrez le programme transféré en cliquant sur le menu «Exécuter» et en

sélectionnant «Exécuter».

-

= juino BLOCK Prog

BT

Transférer
Executer

Contrile | =slesbEl
Activer le test

Mouwvement -
Capteurs Dpérateurs BELEA
Variables repeat

el -
function

:m function

wait Y secs

ing Environment . e
&8 B Fichier Edition Exécuter ﬁe ah ..

(9)

*Un programme transféré peut fonctionner sans étre connecté a un PC, simplement a partir d’'une batterie.

Retirez le cable USB du circuit Studuino. Connectez le boitier de piles et activez l'interrupteur. La LED

clignotera a intervalle d’'une seconde durant le nombre de fois spécifié.

*Une fois le programme terminé, redémarrez-le en appuyant sur le bouton de réinitialisation du circuit.

Bouton de réinitialisation
(Reset)

12



2.6. Changer la vitesse de clignotement
Maintenant, nous allons contrdler la vitesse a laquelle la LED clignote en utilisant
comme base le programme de la section précédente. Nous allons le modifier en créant

un programme qui utilise des blocs de variable.

® A partir de la palette du groupe de commande, cliquez sur Variables puis Nouvelle
variable. Une boite de dialogue du paramétrage du nom apparait. Appelez votre

variable «temps» et cliquez sur OK.
= "Studuino BLOCK ProgEr‘nming Envirunmentl @ Cliquez |c| — -l El_u1

=]
- |
B A8 Fichier Edition Exécuter Aide an .. ]

Mouvemaent ” antréle e

Capteurs Ttz |, Start program

Variables repeat

|

® Appelez-la
« temps »

La boite de dialogue du

paramétrage du nom de Annuler

la variable apparait.

® Cliquez ici

@ Un bloc qui contréle les variables de « temps » va étre généré.

,

«p B Fichier Edition Exécuter Aide

Mouwvement Contrile e —

Capteurs Opérateurs Start program

¥ariables repeat
® gD A4 | on
Nouvelle variable
Supprimer une variable

E temps

Elles sont

générées




set time | to m Start program

® Connectez le bloc au bloc et réglez la valeur a 0.5.
12 Studuino BLOCK Programming Environment i i i E=REEl)
— v |
& = Fichier Edition Exécuter Aide an ..

Mouvement Contrile

tart program

Capteurs Opérateurs
- : e
a attribue ¢

Variables

et entrez la valeur

Nouwelle variable
Supprimer une variable

[ temps

4 temps | attribuer &)

changer terps | par B3

® Connectez le bloc au bloc RS
(2 studuino 800K Programming Environment L

r

& [E Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contrile
Capteurs Opérateurs Start program

Variables

Nouvelle variable B pposd | oon
Supprimer une variable [R———

E S LED Ad off
At attribuer ) temps secs

=
changer nps | par

Le programme est achevé. |l fera donc clignoter votre LED 10 fois par intervalle de

0.5 seconde.

BT EFTEFE @ Paramétrez le temps a 0.5
.set tirme to m 4 |
repeat _ ® Allume la LED

Se répéte dix fois

B p A4 | on ® Attend 0.5 second

wait tme secs

® Eteint la LED

LED At | off ® Attend 0.5 second

t Hme secs

Connectez le circuit Studuino au PC en utilisant le cable USB. A partir du menu
«Exécuter» choisissez «Transférer». Une fois les données transférées, la LED du

circuit clignotera automatiquement 10 fois a 0.5 seconde d’intervalle.

14



3. Utiliser les avertisseurs sonores

Cette section expliqgue comment utiliser un avertisseur sonore dans un programme,

comment activer et interrompre le son et comment utiliser les blocs de liste et de fonction.

3.1. Connecter un avertisseur sonore
Connectez un avertisseur sonore au connecteur A5 (capteur/ LED/ avertisseur

sonore) sur le circuit Studuino.

| gEEBonc2s. 33 2,28
. ]

lm @kﬂ‘a%&

Avertisseur

sonore | v ﬁ —m|

Fils gris face intérieure comme

indiqué.

3.2. Paramétrage des ports

Paramétrez les ports dans I'environnement de programmation par blocs afin qu’il
s'accorde au circuit. Sélectionnez «Edition» dans le menu, puis dans le menu déroulant
sélectionnez «Paramétres des ports» pour accéder a la boite de dialogue de réglages.

Dans la boite de dialogue de réglages des ports, cochez A5 et choisissez Buzzer.

Tableau d'assignation des broches E—- - @

DG Motor Servomotor Button
[w] M1 2] M2 oo O ano? ODs [ AD [l A2
W D3 [ D10 [l D11 D2 W] &1 [l A3

Sensor/LED/Buzzer
[Jan | Light sensor A4 |LED
[JA1 |Lght sensor [l &5  Buzzer -
- Light sensor
[0 A2 | Light sensor LIA6 | Touch sensor |
h - Sound sensor
Oa3 oy IR Photoreflector

LED

Cochez cette case et
OK | | Annuler

sélectionnez Buzzer

15



3.3. Jouer une note

Maintenant, nous allons créer un programme qui permettra de faire sonner

I'avertisseur sonore pendant une seconde. Pour contrdler le son, nous utiliserons le

% Sélectionnez «Nouveau» sous «Fichier» dans le menu pour démarrer un
nouveau programme.

rd e
& Buzzer A5 |on frequency EER8

@ A partir de la palette «Mouvementy, sélectionnez

et
. Start pr_ogranl |
connectez-lea
- S = = — = B
&= Studuino BLOCK Programming Environment - — E=nC u
-
b [E Fichier Edition Exécuter Aide 2k ..

Mouvement Contrile

Capteurs Opérateurs

LELET ] = =
r Start program

i Setservomotor D2 | to (EEIEIRS deq £ Buzzer A5 |on frequency ER8
DEC motor M1 | power
DCmotor M1 | onat ow.
DC motor M1 | off Brake
Buzzer A3 |on frequency m

Buzzer A5 |off

rd e
(% Buzzer A5 |on frequency (@D

@ Cliquez sur v dans le bloc pour visualiser le clavier. En

placant le curseur de la souris sur une touche du clavier, vous obtiendrez sa valeur.

Maintenant cliquez sur E (64).

r —— - - —
&= Studuino BLOCK Programming Environment

«b [E Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contrile
Capteurs Opérateurs

i = .
Variables =
Start program

® Cliquez ici

-~ - as

9%, Setservomotor 02 | to (ETIEYRS ded WZ Buzzer A5 |on frequency
# DCmotor M1 |powe I I
# DCmotor M1 |onat

DCmotor M1 | off B

Buzzer A5 |on frequ

Buzzer AS |off

Placez le curseur sur une

touche pour voir sa valeur
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® A partir de la palette «Contrdle», choisissez le bloc et connectez-le au bloc

& e

iing Environment

«@ B Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contrile

Capteurs Opérateurs

Variables ——
Start program

e - i .
= — W= Buzzer AS |on frequency R4
I’ function ' B

F};t kY secs
Em function

F};t kY secs

[ Buzze off
_ et connectez-

@ A partir de la palette «<Mouvement», choisissez un bloc

wait Y secs
le au bloc .

- ——

= juino BLOCK Prog iing Environment

@ 3

Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement

Capteurs

Contrile

Opérateurs

Variables - e
Start program
- AS
Setservomotor 09 | to ([EEIEED deg & Buzzer AS |on frequency
F!;t kY secs
DC motor M1 | power -100
I‘ Buzzer AS | off

DCmotor M1 | onat cw.

DC motor M1 |off Brake

= Buzzer A5 |on frequency (Hikd

Buzzer AS off

LED | on

Le programme est achevé. L’'avertisseur sonore émettra alors la note E pendant
une seconde.

Connectez le circuit Studuino au PC en utilisant le cable USB. Choisissez
«Transférer» depuis le menu « Exécuter». Une fois les données transférées,

I'avertisseur sonore émettra la note E pendant une seconde.
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3.4. Jouer une mélodie
Créez une mélodie qui joue les notes C, C, G, G, A, A, C et qui correspondent a la
mélodie «brille, brille, petite étoile». L’avertisseur sonore est capable de jouer cette

mélodie en émettant ces sons les uns a la suite des autres.

wait iy secs
@® Ajoutez un bloc ' au programme que vous avez créé dans la section précédente.
M — - T - I -:..-El-g‘I

- Studuine BLOCK Prog) ing Environment

——
&b [E Fichier Edition Exécuter Aide an ..

Houvement Eontrle) ;

Capteurs Dpérateurs

variables o
Start program

I Buzzer A5 |on fraquency

— ==
[__| function

F;Et 1 e
Eﬂ function

I Buzzer A5 |off

A= [wait € secs
wait [ secs

, wait i 58cs .
® Parameétrez les blocs a 0.3 et 0.1 seconde.

s ———— ~ — - — —
= Studuino BLOCK Programming Environment -

2 @l Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contrdle
Capteurs Opérateurs

Variables e
Start program

= e
| _| function

(B Trancson

IS Buzzer A5 |on frequency ERD
F:;t 0,3
I Buzzer AS |off

TR Bz ()12
wait [§ secs

Buzzer A5 |on frequency RS

® Effectuez un clic droit sur le bloc pour accéder au menu

contextuel puis cliquez sur «Dupliquer». Attachez les blocs venant d’étre dupliqués

a votre programme.

- S— - - - - " - ——
= juino BLOCK Prog iing Environment —

.

«b B Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contrile
Capteurs Dpérateurs

Variables

® Sélectionnez

Start program

«Dupliquer»

% Buzzer A5 |on frequency

I’ function - -
F};t 0,30 dupliguer

E.-m function

I Buzzer A5 |off

F'__ FJait 0.1 =

wait g} secs
% Buzzer A5 |on frequency Connectez les blocs

romer it G secs dupliqués aux blocs

= Ii{  Buzzer A5 |off

e - [P
repeat F};t 0.1 = d orlglne'
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@ Reépétez I'etape @ pour faire 7 paires des blocs ot

Buzzer

blocs de trop vers la palette de commande.

on frequency (3

. S’il'y en a plus que prévu, faites simplement glisser les

-

= juino BLOCK Prog

-
g Er

@ GEES aoTEs GEE cves Gnene =S

Mouwement
Capteurs

Variables

function

:aﬁ function

repeat until -

=

«p B Fichier Edition Exécuter Aide

Contrile

Dpérateurs

Servomotor synchro motion spee.

Start program

Buzzer !

Buzzer !

Buzzer !

Buzzer !

on frequency

on frequency

on frequency

on frequency ERG

e By

on frequency (53

on frequency

S
- @& |
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® Paramétrez le bloc
(67), A (67), et G (66).

= juino BLOCK Prog ing Er

.

|‘& Buzzer AS |on frequency

9 4__-__-—@&M1

sur C (60), C (60), G (66), G (66), A

Mouvement Contrile
Capteurs Opérateurs

¥ariables

el —
function

call function
wait Y secs

forever

= g
repeat

=

foreverif .__~

waituntil .__~
repeatuntil .__-

==

Servomotor synchro motion speed:

« @ Fichier Edition Exécuter Aide

Start program

- as
|': Buzzer AS |on frequenc: (ikg
wait [ secs
|‘ Buzzer AS
wait [EY secs
E Buzzer A5
wait [ secs
|‘ Buzzer AS
wait [EY secs
|‘& Buzzer AS
wait [ secs
I‘ Buzzer AS
wait [EY secs
I'& Buzzer AS
wait [ secs
|‘ Buzzer AS
wait [EY secs
I'e Buzzer AS
wait [ secs
|‘ Buzzer AS
wait Y secs
|‘e Buzzer AS
wait [ secs
|‘ Buzzer AS

wait [EY secs

|‘& Buzzer AS

wait [ secs

|‘ Buzzer AS

——
> .. [

Le programme est achevé. L’avertisseur sonore émet alors I'air «brille, brille, petite

étoile».

Connectez le circuit Studuino au PC en utilisant le cable USB. Choisissez

«Transférer» depuis le menu «Exécuter». Une fois les données transférées, I'avertisseur

sonore émettra alors I'air «brille, brille, petite étoiley».
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3.5. Faire une mélodie en utilisant une liste
Le programme créé dans la précédente section peut étre simplifié par I'utilisation
d'une liste. Ce que vous aurez a faire, c’est de créer une liste.
3.5.1. Créer une liste
@® Dans la palette «Variables», cliquez sur le bouton Créer une liste. Nommez la liste

«liste_de_notes».

= juino BLOCK Prog ing Environment

-

« B Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contrile —

Capteurs Opérateurs Start program

Variables

Nouvelle variable

Nom de la lifte ?

La boite de dialogue pour X 2 ? .
(Seuls les caractéres alpha ériques sont permis)

paramétrer le nom de la [“Smideimtes

@ Cliquez ici

variable

@ Deux éléments seront alors créés : une liste vide et un groupe de blocs qui la contréle.

" &
«B = Fichier Edition Exécuter Aide an ..

Mouvement Contrille — =

— —
Capteurs Opérateurs Start program

Variables liste_de_notes

Nouvelle variable

Effacer une liste + longueur: 0.2

[Ed liste_de_notes

(vide)

add (@ to liste_de_notes

Ces blocs

supprimer de i
insert @ at @ of e_no controlent la liste

replace item of lis

élément ) de liste_de_n
longueur de

liste_de_|

Maintenant, nous allons apprendre comment chaque bloc contréle une liste.
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add @ to liste_de_notes

® Faites glisser 3 blocs vers le champ de script et assemblez-les
ensemble. Paramétrez-les pour étre a 0, 12 et 15 comme indiqué ci-dessous.
[ Studuino BLOCK Programmiga Eacionren I B P — E=NEeT )
«p [E Fichier Edition Exécuter Aide ak .

Mouvement Contrile __ —_

Capteurs Dpérateurs I Start program
Wariables adc [ to liste liste_de_notes
add to

Mouvelle variable add to list: (vide)

Effacer une liste

[Ed liste_de_notes

add @ to lis

Start program

® Cliquez sur ~ et les blocs connectés a s’exécuteront dans l'ordre.

Les valeurs 0, 12 et 15 apparaitront dans la liste.

Mouvement Contrle Ll || Celles-ci seront
Capteurs Dpérateurs Start prog;: exécutées
Variables add @ to liste_de_notes

add to liste_de_not

:
Nouvelle variable add € to list= : BN
:

Les valeurs sont * longusur: 3.7

B liste_de_notes ajoutées a la liste vide I

Les étapes suivantes expliqueront les processus de la liste réalisée a I'étape 4.

insert @) at €Y of liste_de_notes

® Supprimez les blocs créés a I'étape 3. Attachez un bloc a

Start program

et saisissez les nombres ci-dessous a la place de 30 au niveau de la

seconde ligne de la liste.
f = Studuino BLOCK Programming Environment l_l_g‘

==
«# [ Fichier Edition Exécuter Aide an .

FoLyemant Conirsle -~ - g

Capteurs Dpérateurs Start program

Variables insert a of liste

liste_de_notes

+
- E
-

Mouvelle variable

Effacer une liste

Ed liste_de_notes

+ longueur: 3. |

add [ to liste_de

supprimer §f de liste_de_notes

insert [} at 8 of lis

® Cliquez sur J.
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@ B Fichier Edition Exécuter Aide Cliquez ici =* ..

Mouvement Contrile

Capteurs Opérateurs Start program
Variables insert E) at @ of | | liste_de_notes
Nouvelle wariable

Une nouvelle ligne
contenant la valeur de 30

+ longueur: 4.2
[Ed liste_de_notes s’insérera a la liste.

ert i) at of

replace item of list_note

@ Supprimez , puis faites glisser

vers le champ de script. Attachez-le et paramétrez-le pour remplacer la valeur de la
ligne trois dans liste_de_notes par 6.

.

.
& B Fichier Edition Exécuter Aide aA ..

Capteurs Opérateurs Start program

Variables replace iten v £ liste_de_notes

Nouvelle variable

Effacer une liste

[Ed liste_de_notes

+ longueur: 4.2

add @ to

supprimer [ de i
insert [ at E§ of lis

replace item of

Cliquez sur J.

= juino BLOCK Prog iing Environmey

«B = Fichier Edition Exécuter Aide Cliquez sur ** ..

Mouvement Contrile

Capteurs Opérateurs Start program

variables replace item of li liste_de_notes

Nouvelle variable

Effacer une liste

[Fd liste_de_notes

La valeur de la troisi€me + longueur: 4.7

ligne sera alors remplacée

nar B
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® Ensuite, supprimez

suppHmer de liste_de_notes

replace item of lizt_note

) huis faites glisser

vers le champ de script. Attachez-le et paramétrez-le pour

supprimer la valeur de la seconde ligne dans liste_de_notes.

-

BLOCK Prog ing Environment

o 3

Mouvement Contrile

Capteurs Dpérateurs

Variables

Nouvelle variable

Effacer une liste

[Ed liste_de_notes

add @ to liste_d=_notes

supprimer de liste_de_notes

Cliquez sur F

Studuino BLOCK Programming ronme

Fichier Edition Exécuter Aide

-

Start program

supprime * e li liste_de_notes

2
3
4

+ longueur: 4.2

Mouvement Contrile

Capteurs Opérateurs

Variables

Nouvelle variable

Effacer une liste

[Fd liste_de_notes

«@ B Fichier Edition Exécuter Aide

Cliquez ici

Start program

liste_de_notes

supprimer de liste
1
2
]

La seconde ligne de la

liste disparait. O (e 2

Vous pouvez utiliser les étapes listées ci-dessus pour modifier (ajouter, insérer,

substituer ou supprimer) les valeurs dans une liste. Vous pouvez également accéder aux

informations contenues dans la liste avec les blocs suivants.

liste_de_notes

contains m

Obtient la valeur d’'une ligne spécifiée.

Obtient la longueur d’une liste spécifiee.

Vérifie si la liste contient la valeur spécifiée.

Ensuite, nous allons utiliser une liste pour recréer un programme a partir d’'une

mélodie jouée.
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® Jouer une mélodie en utilisant une liste
Le programme créé en 3.4. Jouer une mélodie est joué a sept reprises avec

des tons différents en utilisant des blocs combinés. Nous allons simplifier ce

- as
I': Buzzer A3 |on frequency

programme en utilisant une liste pour paramétrer le ton du bloc

|‘$ Buzzer AS |on frequency

wait [{[JE) secs
l‘ Buzzer AS |off

wait Y secs

supprimer de liste_de_notes

@ Supprimez et ensuite supprimez tous les éléments de la liste.

y
«p [ Fichier Edition Exécuter Aide A ..

Mouvement Contrile —_—

Capteurs Opérateurs Start program

Variables supprimer 3 de liste_de_notes liste_de_notes

1p (o]
Nouvelle wariable 2 I

Activez chaque élément :
en cliquant dessus. Puis
[d liste_de_notes cliquez sur le x qui

+ longueur: 3.4

add @ to liste_de_notes apparait

suppHmer de liste_de

add ) to liste_de_notes

@ Faites glisser 7 blocs et assemblez-les ensemble comme indiqué.

.
&5 Studuino BLOCK Programming Environment 5 S i i i e (2O
—=-—
@ B Fichier Edition Exécuter Aide A ..

Elouvemsnt Contibls — g

Capteurs Opérateurs Start program
Variables liste_de_notes
Nouvelle variable

Effacer une liste

[Fd liste_de_notes

+ longueur: 0.2

add m to liste_de

supprimer de liste_de_notes
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add @ to liste_de_notes

@ Insérez les valeurs ci-dessous dans les blocs
"2 Studuing BLOCK Programming Environment, i s s & i i s

w

Mouvement Contrile

Capteurs Opérateurs

Variables

Nouvelle wariable

Effacer une liste

[Fd liste_de_notes

add @ to liste_de

supprimer de i

Fichier Edition Exécuter Aide

Start program

add P o i
add

add 0

adc ) to

ade to

adc to t
add @) o li=

liste_de_notes

+ langueur: 0.4

insert [ at { of liste_de_nc

Ces valeurs seront utilisées pour la tonalité.

@ Faites glisser m depuis la palette «Contréle» et collez-le au-dessus des blocs
créés a I'étape 13. Cliquez sur le symbole v puis sélectionnez «new ...» et donnez a cette
fonction le nom «init_code.».

< &=

ESflcf™ >

an .

Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contrile

Capteurs Dpérateurs

¥ariables ez liste_de_notes

] function
add @) to
add to

add £ to

call function

+ longueur: 0.4

wait Y secs
add E) to

add @) to
add I o

forever

=
repeat

==

® Nommez-la
Nom de la fonction:
(Seuls les caracteres alphanumeériques sont permi

« code_init »

i A | code_init

==

if

® Cliquez

La fonction complétée «code_init» va mettre en place le changement de tonalité

de chaque note de « brille, brille, petite étoile ». Les blocs attachés a m

seront exécutés a la lecture du programme. Lorsque m est exécuté,
add o list . , < .

chaque bIoc sera lu et les nombres seront ajoutés a la liste.
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@ Faites glisser Cy T de la palette «Contréle» et connectez-le a

Cliquez sur le symbole v puis sélectionnez la fonction code_init.

-
= Studuino BLOCK Programming Environment

e —— )

@®
q

«B B Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contréle
Capteurs Opérateurs

Variables

Choisissez
&code_init»

A ..

liste_de_notes

+ langueur: 0./

% Buzzer A5 |on frequenc N
Faites glisser de la palette «Mouvement» et connectez-le a

off

Buzzer

E Studuine BLOCK Programming Environment

@

b @ Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contréle

Capteurs Opérateurs
Variables

setservomotor 02 | to EGIERS deg
DCmotor M1 | power

DCmotor M1 |onat cw.

DC motor M1 |off Brake

Buzzer AS |on frequency [{il¢

Buzzer AS |off

Faites glisser deux

0.3 et0.1.

. Studuino BLOCK Programming Environme

an frequency (53

off

&b @ Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement
Capteurs Opérateurs

¥ariables

= |
I Start program

[ca it |function

I':-. Buzzer on frequency (kg

[wait secs

i Buccer

o)

add ) to
add to
add @) to

add 3 to i

add @) to
add to

add @ to liste

a partir de la palette «Controle»

add ) to
add to
add @) o
add B o
add to
add to

add ) to

liste_de_notes

+ longueur: 0,4

et paramétrez-les a

liste_de_notes

+ langueur: 0,4
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Faites glisser SRR KOS depuis la palette «Variables» et insérez-le a

Buzzer on frequency ke

comme indiqué.
"I Studuino BLOCK Programming Emvironment =B

&5 B Fichier Edition Exécuter Aide an ..

Mouvement Contrle

Capteurs Opérateurs

Variables

lista_de_notes

Nouvelle variable & on frequency élément €3 de

Effacer une liste

[Ed liste_de_notes

(uid=)

add {3 to |

add [ to add to |
add @ to
supprimer f§ de |i add to |

[
insert (@ at €) of =)
add to |

replace item 8} of

add @} to |

élément 3 de |

lengueur de |

@ Cliquez sur le bouton Nouvelle variable dans la palette «Variables». Nommez la
variable numero.

Studuino BLOCK Program - '

@@ B Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contrile
Capteurs Opérateurs

Variables i liste_de_notes
[cant function

||$ Buzzer A5 | on frequency [@lemant g8 da) [l

—
Effacer une liste

[Ed liste_de_notes

(vide)

n + langueur: 0,7

add ) to

add [ to add to

supprimer E§ de i

Nom de variable?
{Seuls les caractéres alphanumériques sont permis)

replace item E§ of i I numero L

insert [ at E§ of

&lément EY de i

nnnuIBrJ - ® Tapez

longueur de

«numero»
0

= P

@ Faites glisser et placez le bloc de variable qui vient d’étre créé aux places indiquées ci-

dessous. Paramétrez a 1.
'ﬁ Studuine BLOCK Programming Environment * 4 Brrnd » — ——— - - - =)

E=RR=n
« B Fichier Edition Exécuter Aide oA .
—

Mouvement Contréle
_ i
Capteurs Dnérateurs

Variables

add @ to lis z lista_de_notes

Nouvelle variapte \ add to
rd
Supprimer #fhe variable oy add @) to

add (@ to (vide)

[Ed ‘numerc

add o

attribuer @ 2dd @) to 1z

dd R
changer numera | par £ al(sa )@

+ longusur 0,7

Effacer une liste
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repeat - |
@ Connectez un bloc de la palette «Controle» et réglez-le sur 7.

-
[ Studuino BLOCK Programming Environment

« B Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Controle

Capteurs Opérateurs

Wawiables

_init | function

wait () secs
l‘ Buzzer AS
F-Et 0.1]
changer
repeat

=

foreverif .__-

|1$ Buzzer A5 on frequency [SRmEntiRIEE de) IEEE

liste_de_notes

(vide)

+ langueur: 0.7

add @) o
add to

add to
add o

add @) to

Le programme que vous venez d’achever utilise une liste pour jouer le début de la

comptine par l'intermédiaire des actions suivantes.

A numero | attibuer
re_peat
r oS a1 iste de notes
I'c Buzzer A5 |on frequency  élément  numero’ de liste_de_notes

0,20

F};t

l‘ Buzzer A5 |off
F};t
changer numerc |par
- =

[ Risecs

Exécute la fonction note_init (les données sont

enregistrées dans la liste)

Parametre la variable «numero» a 1

Joue le son de la ligne «numero»
0.3 seconde d’attente Répete 7 fois
Arréte I'avertisseur sonore
0.1 seconde d’attente

Parameétre «numero» sur «numero + 1»

v

La valeur de «numeor» augmente d’'une unité a chaque fois qu’'une boucle est

complétée, en utilisant «<numero» en tant que variable pour jouer dans I'ordre chaque son

enregistré.

Connectez votre Studuino au PC via le cable USB et choisissez «Transférer»

depuis le menu «Exécuter». Une fois le programme transféré, I'avertisseur sonore jouera

alors I'air de «brille, brille, petite étoile».
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4. Interrupteurs et capteurs

Cette section explique comment créer un programme qui utilise les capteurs et les
interrupteurs a bouton-poussoir. Il aborde aussi les blocs de condition et le mode test.
Cet exemple de programmation se fait a partir d’'une LED. Utilisez le connecteur A4
pour connecter la LED au circuit Studuino.

gEb8anz2s.  3x2.2.28
EEE———pe——

I Vv

.“"" @‘Rﬂﬁ;ﬂ -

DEL

Fils gris face intérieure comme

indiqué.
4.1. Interrupteurs a bouton-poussoir

Les interrupteurs a bouton-poussoir sont montés sur le circuit Studuino. Les

broches du connecteur A0 a A3 sont assignées aux interrupteurs.

gEEEon23a, 322,58 I
T

1 D8

: .’m ﬁsﬁﬁg( g .L'CS"




4.1.1. Paramétrage des ports
Paramétrez les ports de I'environnement de programmation par blocs afin qu'il
s’accorde au circuit. Sélectionnez «Edition» dans le menu, puis dans le menu déroulant
sélectionnez «Parameétres des ports» pour accéder a la boite de dialogue de réglages.
Dans la boite de dialogue de paramétrage des ports, assurez-vous que les cases

allant de A0 a A3 soient bien cochées. Pour A4, sélectionnez «LED» dans la zone
Sensor/ LED/ Buzzer.

Tableau d'assignatio - @
Assurez-vous Button
que ces cases [w] AD [ A2
Sensor/LED/Buzzer
O a0 | Light sensor - | ] &4  LED -

At Oas | Light sensor - |

Assurez-vous que (146 |Light sensor -]

cette case soit C1A7 |Light sensor +|

cochée

| oK || Annuler |

4.1.2. Tester un interrupteur a bouton-poussoir

Testez l'interrupteur a bouton-poussoir afin de vous assurer qu’il fonctionne
correctement. Connectez le circuit Studuino au PC en utilisant le cable USB. Choisissez
Activer le test depuis le menu «Exécuter».

& B Fichier Edition Exécu Aide @ Cllquez a ..

Transférer
Mouvement Contrile Desactiver le test e e
Capteurs Opérateurs SEE LR [A0] Button

[A1] Button
varablas
[A2] Button I
[Az2] Button

(—.k [A4] LED i
e [A3] Pas connects [T
[call__| function [A8] Pas connects [IEN
[A7] Pas connects [N

[wait £ secs Le tableau des
capteurs du circuit

rmm apparait

-
re—peat

=

r.rme.- |
-

="
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Le mode test ne fonctionnera pas si les messages ci-dessous apparaissent.

Testez les solutions proposées et essayez a nouveau.

Impossible’d acceder a Studuino

oK

Assurez-vous que Studuino est connecté au PG.
-

Assurez-vous que le circuit du
Studuino est correctement connecté

a votre ordinateur par le cable USB.

Impossible d’accéder a Studuino

Le port série est déja utilisé.
Veuillez quitter les programmes qui peuvent I'utiliser.

0K
t

Fermez toutes les applications qui
peuvent entrer en communication
avec votre Studuino. Si aucune autre
application ne communique avec le
circuit, débranchez le cable USB et
appuyez sur le bouton de

réinitialisation.

Presser le bouton de réinitialisation du circuit Studuino pendant I'exécution du

mode test causera la rupture de la connexion de votre Studuino vers votre PC et sera

suivi du message suivant.

Communication terminée

Veuillez enregistrer votre projet, réinitialiser Studuino et redémarrer le logiciel.

oK
=

Bien que vous puissiez continuer a
programmer une fois le mode test
fermé, le logiciel ne reconnaitra plus
votre Studuino. Nous vous
recommandons de redémarrer le

logiciel si vous voyez ce message.
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L’interrupteur a bouton-poussoir envoie une valeur égale a 1 a son état
normal, et égale a 0 lorsque le bouton est enfoncé. Pressez les interrupteurs a bouton-
poussoir de A0 jusque A3 et vérifiez si les valeurs correspondantes changent dans le

tableau des capteurs du circuit.

Tableau des capteurs

[AD] Button [ 0 |
[A1] Button [ 1 |
[A2] Button [ 1 |
[A2] Button [ 1 | Pendant que l'interrupteur a
[A4] LED | 0 | bouton-poussoir est enfoncé,

[45] Pas connecté [T la valeur affichée indiaue 0.
[AG] Pas connects [T
[A7] Pas connects [T

Si les valeurs répondent correctement, alors le circuit fonctionne
convenablement. Maintenant, quittez le mode test en sélectionnant «Désactiver le test»

depuis le menu «Exécuter».
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4.1.3. Programmer
Maintenant, nous allons créer un programme qui va permettre a la LED de

clignoter lorsque I'interrupteur a bouton-poussoir est enfoncé. Nous apprendrons aussi

comment créer un programme qui utilise le bloc E

@ Faites glisser un bloc m de la palette «Mouvement» vers le champ de

script.

.

= juino BLOCK Prog iing Environment

«p B Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contrile
Capteurs Opérateurs

Variables

Set servomotor 09 | to ([ETIENRS deg
DCmotor M1 | power
DCmotor M1 |onat cw.
¥ DCmotor M1 |off Brake
: Buzzer AS |on frequency (k9
Buzzer AS |off

LED A an

. . reait [N R
@ Faites glisser de la palette «Contréle» et attachez-le aux autres blocs.
Studuino BLOCK ProgrammingErwimnment ﬂu‘

«B @ Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contréle
Capteurs Opérateurs

¥ariables

— o=
I | function

Fﬂ function

F};t k§ secs
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® Faites un clic droit sur

r
- Studuino BLOCK Programming Environment

et sélectionnez «Dupliquer».

Mouvement
Capteurs

Variables

'I’J function

call function
wait [} secs

forever

Studuino BLOC|

Mouwvement
Capteurs

Variables

II'J function

call function
wait } secs

forever

o =

Contrdle

Dpérateurs

® Changez le bloc LED dupliqué de «on» a «off» m

@

Contrile

Dpérateurs

e
Fichier Edition Exécuter Aide ah ..
[ Startprogr-an'l
an
o dpliquer
 STppTET Les blocs se

dupliquent
® kD A4

wait secs

Fichier Edition Exécuter Aide

® Connectez les blocs dupliqués aux blocs d’origine.

7 Studuino BLOCK Programming Emironment L

Mouvement
Capteurs

Yariables

II’J function

call function

wait SeCs5

Mettez les blocs de I'étape 4 dans le bloc

@ =

Contrile

Dpérateurs

Fichier Edition Exécuter Aide

Start program

vers le champ de script.
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L
u Studuine BLOCK Programming Environment

«h = Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvenent Controle e

Capteurs Opérateurs Start program

Variables

_I function

call function

Secs

forever
==
re_peat

@ Paramétrez le nombre de boucle a 2.

Studuino BLOCK Programming Environment I

B [E Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contrdle —

Capteurs Opérateurs Start program

LEGELTH
repea:

function LED Ad

call function

it Y secs
==

A partir de la palette «Contrdle», faites glisser E vers le champ de script.

qsmduinc BELOCK Programming Environme

& @ Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contrile e

Capteurs Opérateurs Start program

Variables

" | function

call function
wait Y secs

forever

=

Faraveric. -
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® A partir de la palette «Opérateursy, faites glisser et attachez 2> comme indiqué.

< =

Mouvement Contrile

Capteurs DOpérateurs

¥ariables

Fichier Edition Exécuter Aide

Start program

repeat
LED A4

wait Y secs

A partir de la palette «Capteurs», faites glisser et attachez du cété

gauche de’IE>. Ensuite, paramétrez le coté droit sur 0.

:
12 Studuino BLOCK Programming Environment )

@ Déplacez les blocs de I'étape 6 au niveau du début de

& [ Fichier Edition Exécuter Aide

Contrile

Mouvement

Start program

Capteurs Opérateurs

¥ariables

" Light Sensor value’

Button AD |walue

Button A0 |walue

reset timer

timer

:e_peat

12 studuino BLOCK Programming Environment = W

= =

Mouvement Contrile —

Start program

Capteurs Opérateurs

Variables

"Light Sensar value’ -
k 9 — Button A0
' Touch Sensor value’
" Sound Sensor value’

"IR Photoreflector value’

" 3-Axis Digital Accelerometer value’

reset imer

tmer

Fichier Edition Exécuter Aide

value =i}

[




Ce groupement de blocs représente un programme qui permet a la LED de clignoter deux fois
lorsque linterrupteur a bouton-poussoir AO est enfoncé (lorsque le bouton est en position 0).
Button A0 |value = |
rapeat
2

wait g secs

2 o oA

wait Y secs

® Faites glisser E vers le champ de script. Mettez en place les blocs de

I'étape 10 dans le bloc E

=

= Studuino BLOCK Programming Environment

«8 B Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contrdle p—
Capteurs Opérateurs Start program

Variables

. Button AD
— forever .
function repeat
~ i 8

call function
wait Y secs

forever

==

@ Connectez le groupement de blocs que vous avez crée a I'étape @ au bloc

Start program

«p [EH Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contrile
Capteurs Opérateurs

Variables

o Button AO
function
_ repeat
call function
LED A

it gy secs

wait g secs

LED A4

forever
= g
repeat

=

38



Le programme est maintenant complet. |l fera clignoter la LED deux fois

lorsque l'interrupteur a bouton-poussoir AQ est enfoncé.

Se répéte indéfiniment

Start program

<
Button A0 |value = (i) La LED clignote a deux reprises
pendant que [linterrupteur a

bouton-poussoir est enfoncé.

Connectez le circuit Studuino au PC en utilisant le cable USB. Choisissez «Transférer»

depuis le menu «Exécuter» .

1 Studuino BLOCK Programming Environment @ Cliquez ici

«p B Fichier Edition Exécuter Aide

Transferer
Mouvement Contrile e activer le test ® Cliquez ici

Start program

Capteurs Opérateurs

Si le message suivant apparait et disparait par la suite, cela signifie que le
programme a été transféré avec succés au circuit. A la suite du transfert de données, la
LED du circuit clignotera automatiquement a deux reprises apres que l'interrupteur a
bouton-poussoir AO a été enfoncé.

n cours de construction et de mise a jour..,

Me pas déconnecter Studuino du PC.
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L’affichage des messages ci-dessous indique que votre programme n’a pas été

transféré avec succes. Testez les solutions proposées et essayez a nouveau.

Assurez-vous que le circuit du Studuino est

Assurez-vous que Studuino est connecté au PC.

ox le cable USB.

correctement connecté a votre ordinateur par

Fonction indéfinie.

Certains blocs ne sont pas connectés. attachés au bloc ™"

Start program

OK
—

Fermez toutes les applications qui peuvent

entrer en communication avec votre

Impossible d’accéder a Studuino

Le port série est déja utilisé.
Veuillez quitter les programmes qui peuvent l'utiliser.

Studuino. Si aucune autre application ne

oK

oK communique avec le circuit, débranchez le

cable USB et appuyez sur le bouton de

réinitialisation.
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4.2. Capteurs de lumiére

Les capteurs de lumiére sont utilisés pour détecter la luminosité.
4.2.1. Connecter un capteur de lumiére au circuit Studuino

Connectez votre capteur de lumiére au connecteur A6 (capteur/ LED/ avertisseur

sonore).

LED

o
v
G

: §ergs <2232
#

. Fils gris face intérieure comme
!
Capteur de lumiére

indiqué.

4.2.2. Paramétrage des ports

Avant de commencer a programmer, définissez les ports dans I'environnement
de programmation par blocs pour qu'il s’accorde & votre circuit. Sélectionnez «Edition»
dans le menu, puis dans le menu déroulant sélectionnez «Paramétres des ports» pour
accéder a la boite de dialogue des réglages. Dans la boite de dialogue de réglage des
ports, cochez A6 et choisissez «Light Sensor». Puis, cochez A4 et choisissez «LED»

dans le menu déroulant.

Tableau d'assignation des broches =]
DC Motor Servomotor Button
[ M1 [o] M2 ao: [CODd4 oo? [k [l &0 [w] &2

D DI D12 [l &1 [ A3

Cochez ici et

sélectionnez

A4 LED ©

pre——

A1 | Light sensor A5 |Buzzer

W A6  Light sensor -

Cochez ici et [JA7 |Light sensor

sélectionnez «Light

Sensor».

oK || Annuler
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4.2 3. Vérifier le capteur de lumiére.

Trouvez la valeur du capteur de lumiére. Connectez votre circuit Studuino au PC en
utilisant le cable USB. Choisissez Activer le test depuis le menu «Exécuter». Dans le mode test,
le tableau des capteurs apparait et indique "[A6B] Light Sensor".

La valeur de la luminosité du capteur de lumiére varie de 0 a 100 ; O correspond a la
luminosité la plus sombre. Observez la valeur indiquée sur le tableau des capteurs pendant que
vous faites varier la luminosité autour du capteur de lumiere. Par exemple, faites de 'ombre au
capteur et vérifiez sa valeur.

Sivous observez les valeurs varier, c’est que le capteur fonctionne convenablement. Maintenant,

quittez le mode test en sélectionnant «Désactiver le test» depuis le menu «Exécuter».

Tableau des capteurs
[A0] Button La valeur change en

[A1] Button fonction de la luminosité
[A2] Button autour du capteur de
[A2] Button lumiére.

[A4] LED

[A5] Pas connecté [0
[A6] Light sensor [T
[A7] Pas connecté [

4.2.4. Programmer
Maintenant, nous allons créer un programme qui va permettre a la LED de clignoter dans

un environnement sombre. Nous apprendrons aussi comment créer un programme qui utilise le
5 ]
1 |
bloc N
)
|

@ A partir de la palette «Contrdle, faites glisser E vers le champ script.

H Studuino BLOCK Programming Environment

&8 B Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contrile
Capteurs DOpérateurs
Variables

—

rf_ -

if

e

else

F};t until ~__~
|:e_peat until __~

==

Fe_wonlotor synchro motion speed:
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® A partir de la palette «Opérateursy, faites glisser et attachez <> comme

indiqué.

-
H Studuino BLOCK Programming Environment

&2 [ Fichier Edition Exécuter Aide
Mouvement Contrile

Capteurs Opérateurs

¥ariables Start program

pick random I to

Light Sensor A6 |value

® A partir de la palette «Capteurs», faites glisser et attachez-le du

coté gauche de B>, Paramétrez le coté droit sur 50.

Studuino BLOCK P

o8 B Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contrile

Lapteurs Opérateurs

Variables Start program
Light Sensor A& |walue

‘Touch Sensor value’

Light Sensor A5 |walue I

‘sSound Sensor value'
IR Photoreflector value’

" 3-Axis Digital Accelerometer value’

& La valeur du capteur de lumiéere s’ajuste en fonction de la luminosité de la piece. Paramétrez la valeur sur la droite

en vous référant a celle indiquée par le capteur du circuit.

@ A partir de la palette «Mouvementy», sélectionnez deux blocs m et

if Light Sensor A6 |value < EJ)

placez-les dans les ouvertures de . Réglez le bloc

le plus bas sur OFF.

-
" Studuino BLOCK Programming Environment

o =

Mouvement Contrdle

Capteurs Opérateurs

Variables

Set servomotor D3

DCmotor M1 | power EXE)
DCmotor M1 |onat o

DCmotor M1 | off Brake

£ Buzzer | on frequency B

Buzzer off

\  Ep A4 | an

Fichier Edition Exécuter Aide

Start program

to (EEIERD deg

if Light Sensor AS
B ep A4
else

B ep a4 | off
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Ce groupe de blocs permettra a la LED de clignoter dans un environnement
sombre (le capteur affichant une valeur inférieure a 50), et fera en sorte qu’elle ne

clignote pas dans un environnement éclairé (le capteur affichant une valeur inférieure a

50).

Light Sensor A&

B p a4 | on

walue <

® Faites glisser un bloc = vers le champ de script. Insérez les blocs de

I'étape 4 dans le bloc =2

Esmduino BLOCK Programming Environment

Mouvement
Capteurs

Variables

I o

call function
wait ) secs

forever

-

® Connectez le groupement de blocs que vous avez créé a I'étape 5 a

Mouvement
Capteurs

variables

I e
call function

wait ) secs

forever

=

o2 B Fichier Edition Exécuter Aide

Contrdle
Opérateurs L

Start program

if Light Sensor A6 |value <

forever
8 ep a4
-t o
elsa

8 ep a4

an

off

Start program

vironment I

& B Fichier Edition Exécuter Aide
Controle

Opérateurs

Start program

forever

if Light Sensor A5 |wvalue <

® Lep A4 |on

else




Le programme est maintenant complet. Avec ce dernier, la LED clignotera

lorsqu’il fera sombre et s’éteindra lorsqu'il fera clair.

Se répéte indéfiniment
<
value < E5) S'il fait noir
Allume la DEL

S'il fait lumineux

Eteint la DEL

@ Vérifiez si la LED s’allume ou s’éteint en fonction de la luminosité. Connectez votre
circuit Studuino au PC en utilisant le cable USB. Choisissez Activer le test depuis

le menu «Exécuter».

Pendant que vous étes en mode test, cliquez sur 1.
- T R RS R MR UR W URR P R PN o S

—
A ..

- Studuino BLOCK Prog iing Environment

2 [ Fichier Edition Exécuter Aide

Cliquez sur

Mouvement Contréle

Capteurs Opérateurs

Tief o e e
¥ariables o

[A1] Bution n

(et i Light Sensor A6 |value < G [A2] Button 1 |
I fun‘:h | [A3] Button “

=il o At | o A4] LED
Bl jrneaon 2 o n [a4] ==
[A5] Pas connects [T
r ) . [AS] Light sensor

veait [ secs - a ) [ 96 |
\ [A7] Pas connecté [
S —

r.;-em
-
re—peat Le programme se lancera en

= mode test.

roT-em o

e — - e ]

A Ne déconnectez pas le cable USB pendant le mode test.

Les blocs utilisés par le programme sont indiqués par un contour blanc. Vérifiez si
la LED clignote en faisant de 'ombre au capteur de lumiére avec votre main.

Depuis le menu, sélectionnez «Exécuter» puis «Transférer» afin que le programme
soit transféré vers le circuit Studuino. Le programme peut désormais fonctionner sur
batterie sans connexion USB a votre PC.
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4.3. Capteurs infrarouges a réflecteur
Un capteur infrarouge a réflecteur permet de calculer la distance avec un objet.
Pour ce faire, il émet une lumiére infrarouge et mesure le résultat de la réflexion sur

I'objet.
4.3.1. Connecter un capteur infrarouge au circuit Studuino

Connectez un capteur infrarouge a réflecteur au connecteur A7 (capteur/ LED/

avertisseur sonore) de votre circuit Studuino.

DEL

Fils gris face intérieure comme

Capteurs infrarouge a réflecteur indiqué.

4.3.2. Paramétrage des ports
Paramétrez les ports dans I'environnement de programmation par blocs afin qu’il
s’accorde au circuit. Cliquez «Edition» dans le menu, puis dans le menu déroulant
sélectionnez «Paramétres des ports» pour accéder a la boite de dialogue de réglages.
Dans la boite de dialogue de réglage des ports, cochez A7 et choisissez «IR

Photoreflector». Choisissez «LED» pour le port A4.
Tableau d'assignation des broches @

DC Mot Button
] M7 Sélectionnez ooy [QODs bl AD b A2
I «LED» - MD11T [D12 W] Al [« A3

Sensor/LED/Buzzer
O AD | Light sensor wl A4 LED <

[]A5 |Light sensor

Sélectionnez «IR C1A6 |Light sensar

Photoreflector. A7 IR Photoreflector -

'l‘ Tout décocher

oK | | Annuler
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4.3.3. Vérifier le capteur infrarouge a réflecteur
Maintenant, nous allons déterminer la valeur de votre capteur infrarouge a
réflecteur. Connectez le circuit Studuino au PC en utilisant le cable USB. A partir du
menu Exécuter choisissez Activer le test.

Dans le mode test, le tableau des capteurs apparait et indique [A7] IR
Photoreflector. La valeur du capteur représente la distance entre le capteur et un objet.
Elle se situe entre 0 et 100. Plus la distance est courte, et plus le nombre sera grand.
Faites bouger l'objet et vérifiez si la valeur indiquée sur le circuit varie bien en fonction

de la distance entre le capteur et ce dernier.

Tableau des capteurs

capteur et I'objet.

[A5] Pas connecté
[A6] Pas connecta
[A7] IR Photoreflector

[A0] Button [ 1 |
[A1] Button [ 1 | ) )
- — La valeur varie en fonction
[A2] Button 1 | de la distance entre le
[A4] LED | o |

[ 0 |

[ 0 |

[ 11

Si vous observez les valeurs varier, c’est que le capteur fonctionne

convenablement. Maintenant, quittez le mode test en sélectionnant «Désactiver le test»

depuis le menu «Exécuter».
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4.3.4. Programmer
Maintenant, nous allons utiliser le capteur infrarouge a réflecteur pour créer un

programme qui va permettre a la LED de clignoter lorsqu’un objet se rapproche d’elle.

forever if -__-

Nous apprendrons aussi comment créer un programme qui utilise le bloc

@ A partir de la palette «Mouvementy, faites glisser vers le champ de

script.
"I Studuino BLOCK Programming Emronment i) e
- el =
& B Fichier Edition Exécuter Aide 2k .

Mouvement

Capteurs Start program

Variables

Setservomotor D9 | to (ERIENRS deg 2 D Ad
% DCmotor M1 |power

DCmotor M1 |ona

@# DCmol M1 | off

W% Buzzer #5 |on frequency {9

W Buzzer A5 |off

® iep At | on

® A partir de |a palette «Contréle», faites glisser vers le champ de script.
(=] O

-
Studuino BLOCK Programming Environment
-

.
dtssmsns Sl o - ;

Capteurs Dpérateurs

«P @ Fichier Edition Exécuter Aide an .

Variables

e
[ __| function

Eaﬂ function

F;;t 1 [N

et sélectionnez «Dupliquer».
E=Slof™ )

—
an ..

Mouvement
Capteurs

Variables

® Sélectionnez

s 2a~[® «Dupliquer»
I | function (R | p q

Eaﬁ ___| function .
Dupliqué

ﬁ:;t kY secs
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@ Réglez le bloc dupliqué m sur «off».

1 Studuino BLOCK Programming Environment

«p = Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement ‘tontréle —
Capteurs Opérateurs Start program

Variables

) function

call function
wait E) secs

forever

o '-‘-’ ming Environment

«p [H Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contrile o

Capteurs Opérateurs Start program

Variables

function

:aﬁ function

wait §Y secs

— vers le champ script.

e

«B [ Fichier Edition Exécuter Aide

Mouwement W o
Capteurs Opérateurs Start program

LEGELE

function

call function
wait [} secs

forever
==
re_peat

=

foreverif .__-

24 ..
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@ A partir de la palette «Opérateursy, faites glisser et attachez > comme indiqué.
ru Studuino BLOCK Programming Envimnmént - - - - E&u‘

——
«# [E Fichier Edition Exécuter Aide A ..

et Contréle S g

Capteurs Opérateurs Start program

Variables

foreverif | BY |

wait pY secs
B ep a4 | off

wait § secs

Faites glisser un bloc depuis la palette «Capteurs » et
attachez-le du coté gauche de EI». Paramétrez le coté droit sur 15. Placez les

foreverif IR Photoreflector A7 |wvalue

blocs de I'étape 4 dans

&b [ Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contrile o

Capteurs Opérateurs Start program

Variables

,.m., foreverif = IR Photoreflector A7 |value =
IR Photoreflector A7 |walue
3-Axis Digital Accelerometer  |value'

Button AQ0 |value

wait gy secs
reset imer

Hmer

Ce groupe de blocs permet a la LED de clignoter lorsqu’un objet se trouve a
proximité (la valeur du capteur est supérieure a 15).

foreverif = IR Photoreflector A7 |value =

! LED Ad on

wait g secs

LED Ad off
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a

Mouvement Contrile

Start program

Capteurs Opérateurs
Variables ® LED Ad off

DCmotor M1 | power i
foreverif IR Photoreflector A7 |value 2

DCmotor M1 onat cw. .
LED A4 an
pCmotor M1 | off Brake
- AS
Buzzer A5 |on frequency (kg

Buzzer AS |off

LED A4 an

Mouvement Contrile
Capteurs Opérateurs
Variables

R. Photoreflecto

# DCmotor M1 power EN) LED A4 on
kY secs
DCmotor M1 | onat cw.
LED A4 off

DCmotor M1 | off Brake it EY secs

Buzzer AS |on frequency (I8

Eteint la LED
<

Si un objet est proche

Se répéte indéfiniment

. Reflective infrared A7 |walue =

La LED clignote une fois
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@ Vérifiez si le programme fonctionne convenablement en plagant un objet a proximité
du capteur. Connectez votre circuit Studuino au PC en utilisant le cable USB.
Choisissez Activer le test depuis le menu «Exécutery.

@ Pendant que vous étes en mode test, cliquez sur J.
H Studuino BLOCK‘I;r-ogram;ning Erwlrunment- — _ - TN o S . -_—— lil_uw

(=]
-

&« B Fichier Edition Exécuter Aide Cliquez sur =« .

Mouvement Contriile i ———
! e

Start program

Capteurs Opérateurs
T Tableau des capteurs
[A0] Button [ 1 |
T St if IR Photoreflector A7 |value = [A1] Button | 1 |
[A2] Button [ 1 |
€ motor M1 | power [A3] Button =
[A4] LED [ o |
DC motor M1 |on at ow [AS5] Buzzer o |
[AB] Pas connecté | 0 |
Cmotor M1 |off Brake E,;t [A7] IR Photoreflector (AN
- —
Buzzer AS |on frequency (kg

Buzzer A5 | off

Le programme se

LED A4 an

= lancera en mode test.

—
& Ne déconnectez pas le cable USB pendant le mode test.

Faites bouger I'objet et vérifiez si la LED clignote lorsque la valeur indiquée par
le capteur devient supérieure a 15.

A partir du menu, sélectionnez «Exécuter» puis «Transférer» afin que le
programme soit transféré vers le circuit Studuino. Le programme peut désormais

fonctionner sur batterie sans la connexion USB a votre PC.
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4.4. Capteurs tactiles
Un capteur tactile permet de détecter si un bouton est enfoncé. Il permet de juger

certaines choses comme par exemple I'entrée en contact d’'objets.

4.4.1. Connecter un capteur tactile au circuit Studuino
Connectez un capteur tactile au connecteur A2 (capteur/ LED/ avertisseur

sonore) sur le circuit Studuino.

| gEb8anc2s, 32,228 |

I'“ fm%f * I{w

ur

DEL

Fils gris face intérieure comme
A2 indiqué.
Capteur tactile
4.4.2. Paramétrage des ports

Paramétrez les ports dans I'environnement de programmation par blocs afin qu'’il
s'accorde a votre circuit. Sélectionnez «Edition» dans le menu, puis dans le menu
déroulant sélectionnez «Paramétres des ports» pour accéder a la boite de dialogue de
réglages. Dans la boite de dialogue de réglage des ports, décochez A2 dans I'espace
«Button», cochez A2 dans l'espace «Sensor/LED/Buzzer», puis choisissez «Touch

Sensor». Cochez A4 et sélectionnez «LED».
Tableau d'assignation des broches @

@® Décochez ici

-

DC Motor Servomotor Button AT
[w] BT[] P2 oD [O0Dd o7 Ds [w] &0
Wl D8 [l D10 [l D11 1012 [w] A1 [l A3

Sensor/LED/Buzzer
[0 AD | Light sensor W 24 LED M
A1 | Light sensor [1A5
[¥] *?  Touch sensor @ Ll A6 | Light sensar

[1A7 |Light sensor Sélectionnez
«LED»

Sélectionnez

«Touch Sensor» oK

|| Annuler | ||
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4.4.3. Tester le capteur tactile
Maintenant, nous allons déterminer la valeur de votre capteur tactile. Connectez

le circuit Studuino au PC en utilisant le cable USB. Choisissez Activer le test depuis le
menu «Exécuter». Dans le mode test, le tableau des capteurs apparait et indique "[A2]
Touch Sensor."

Le capteur tactile envoie une valeur égale a 1 a son état normal et égale a 0
lorsque le bouton est enfoncé. Touchez le capteur tactile et vérifiez si la valeur indiquée

dans le tableau des capteurs réagit.

Tableau des capteurs
[A0] Button [ 1 |
[A1] Button [ 1 |
[A2] Touch sensor S
[A32] Button 1 | Indique O lorsque le

[A4] LED [ 0 | capteur tactile est touché.
[A5] Pas connects [T
[A6] Pas connecte [T
[A7] Pas connecte [T

Si les valeurs répondent correctement, alors le circuit fonctionne convenablement.

Maintenant, quittez le mode test en sélectionnant «Désactiver le test» depuis le menu

«Exécuter».
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4.4.4. Programmer
Maintenant, nous allons utiliser le capteur tactile pour créer un programme qui va
permettre a la LED de clignoter lorsque le capteur tactile est pressé. Nous apprendrons

aussi comment créer un programme qui utilise m .

® A partir de la palette «Mouvement», faites glisser et attachez

Start program

. Réglez la LED sur «OFF».

= Studuino BLOCK Programming Environment Elﬁg
I—
«f B Fichier Edition Exécuter Aide an . .

Mouvement Contréle e

Capteurs Opérateurs Start program

Variables @ 1D a4 | off

T R —
DCmotor M1 | power
DCmotor ML |onat ch

DCmotor M1 | off Brake

Buecer|| - |on frenuency) (i

Buzzer | off

LED A4 | on

® A partir de la palette «Controle», faites glisser et attachez w a

o
Studuino BLOCK Programming Environment
-

B = Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contrile e —

Capteurs Opérateurs Start program

Variables ¥ LED A4 off

waituntil -__-

wait until -

re_peat undil -__-
o

Servomotor synchro motion speed:
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® A partir de la palette «Opérateursy, faites glisser et attachez 2> comme indiqué.

BLOCK Py

.
um_J'

g iing Environment

h B e

Fichier Edition Exécuter Aide

o =

Mouvement Contréle

Dpérateurs

Capteurs

LEGEL LT

‘pick random Y to £

Touch Sensor

@ A partir de la palette «Capteursy, faites glisser
le du coté gauche de (JE). Réglez le coté droit sur 0.

S
- @ A

value

et attachez-

_ Studuino BLOCK Prog .

ramming Environment

Fichier Edition Exécuter Aide

o

Contréle

Mouvement

Capteurs Opérateurs Start program

Variables

Touch Sensor AZ |walue

“Sound Sensor__|value’

IR Photoreflector_ |value’

"3-Axis Digital Accelerometer|value’

Button A0 |walue

Mouvement Contrile

Capteurs Opérateurs
Variables

Touch Sensor

e .

LED A4 an
on at oW,

# DCmotor M

DC motor M off Brake

: Buzzer on frequency (Mg

Buzzer off

LED A4 an

Le programme est maintenant complet. Il fera clignoter la LED deux fois lorsque

56



le capteur tactile sera touché.

Eteint la LED

Attend jusqu’a ce que le bouton soit enfoncé

Allume la LED

Connectez votre circuit Studuino au PC en utilisant le cable USB. Choisissez
Transférer depuis le menu Exécuter. Vérifiez si la LED s’allume bien lorsque le capteur

tactile est touché.
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4.5. Capteurs sonores

Les capteurs sonores mesurent le niveau sonore d’'un son.
4.5.1. Connecter un capteur sonore au circuit Studuino

Connectez un capteur sonore au connecteur A3 (capteur/ LED/ avertisseur

sonore) sur le circuit Studuino.

I gEb8anc2s, 32,228
_

l
Im &wo%f lw

D

DEL 4i®

a Fils gris face intérieure comme

Capteur sonore A3 ndiqué.
4.5.2. Paramétrage des ports
Paramétrez les ports dans I'environnement de programmation par blocs afin qu'’il
s'accorde a votre circuit. Sélectionnez «Edition» dans le menu, puis dans le menu
déroulant sélectionnez «Paramétres des ports» pour accéder a la boite de dialogue de
réglages. Dans la boite de dialogue de réglage des ports, décochez A3 dans I'espace
«Button», cochez A3 dans l'espace «Sensor/LED/Buzzer» puis choisissez «Sound

Sensor». Cochez A4 et sélectionnez «LED».

Tableau d'assignation des broches - @

DC Motor Servomotor Button
[w] M1 [w] M2 oDz [J0d oDy ODs [ AD [v] A2 /
[ D9 [ D0 D11 ODi2 A1 OJA3

@® Décochez ici

Cochez ici et sélectionnez

«Sound Sensor» LED >

Light sensw.
Cochez ici et

Light sensor Light sensor
sélectionnez
«LED».

[l A2 Sound sensor - [1AF |Light sensor

o ] |
|
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4.5.3. Tester le capteur sonore
Maintenant, nous allons déterminer la valeur de votre capteur sonore.
Connectez votre circuit Studuino au PC en utilisant le cable USB. Choisissez Activer le
test depuis le menu «Exécuter». Dans le mode test, le circuit du capteur apparait et

indique "[A3] Sound Sensor."

Tableau des capteurs
[A0] Button 1 |
[A1] Button | 1 |
[AZ2] Button 1 |
[A3] Sound sensor [N

Les valeurs doivent varier en

fonction de l'intensité du

niveau sonore.

[A4] LED | 0 |
[A5] Pas connects [T
[A6] Pas connects [
[A7] Pas connects [T

La valeur du capteur sonore représente le volume d’un son et varie de 0 a 50.
Dans un environnement sans bruit, la valeur affichée indique 0. Plus le volume sonore
augmente et plus grande sera la valeur indiquée. Essayez de souffler sur le capteur
sonore ou de faire d'autres sons et vérifiez si les valeurs changent dans le tableau des
capteurs.
Si les valeurs répondent correctement, alors le circuit fonctionne
convenablement. Maintenant, quittez le mode test en sélectionnant «Désactiver le test»

depuis le menu «Exécuter».

4.5.4. Programmer
Maintenant, nous allons utiliser le capteur sonore pour créer un programme qui

va permettre a la LED de s’arréter de clignoter si vous soufflez sur le capteur sonore.

Nous utiliserons le bloc =

@ A partir de la palette «<Mouvement, faites glisser

vers le champ

script.

= Studuino BLOCK Programming Environment

& B Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contrile
Capteurs Opérateurs Start program

LEGELIE

## DCmotor M1 | power §ET)
% DCmotor M1 |onat o

DCmotor M1 | off Brake

Buzzer __|on frequency 5

Buzzer | off

. LED A4 on
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® A partir de la palette «Contrdle», faites glisser et attachez
I'étape 1.

-
um_J'

BLOCK P

wai“t iy secs
au bloc de

ing Environment

Capteurs

Variables

([ faneson

wait g secs

.

Mouvement

call function

&b [ Fichier Edition Exécuter Aide

Contrile

Opérateurs

Faites un clic droit sur

BLOCK Prog

iing Environment

Mouvement
Capteurs

Variables

(o=

call function
wait ) secs

forever

-

= juino BLOCK P

Contrile

Opérateurs Start program

2 LED A4 an

( dupliquer )

wait Y secs

Les blocs se

dupliquent

e [ Ve

@ Connectez les blocs dupliqués aux blocs d’origine.

iing Environment

Mouvement
Capteurs

Variables

] function

:aﬁ function

wait §Y secs

o &

Fichier Edition Exécuter Aide

Contrile

Dpérateurs
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repeat until ~__~
® A partir de la palette «Contrdle», faites glisser vers le champ script.

- — -
" Studuino BLOCK Programming Environment EI&M

«p [E Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contrile L —

Capteurs Opérateurs Start program

Variables

re_peat undil -__-

wait until .__-
re_peat until -__-
wait

==

Servomotor synchro motion speed:

Mouvement Contrile L ——
Capteurs Opérateurs Start program

Variables

re_peat untl @ >0

@ A partir de la palette «Capteurs », faites glisser et attachez CEEEEEIEENEEIE

coté gauche de B>, Paramétrez le coté droit sur 30.
"I Studuine BLOCK P 1o - _ o[ = [

2

«p B Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contrile ——

Capteurs Opérateurs Start program

Variables

repeatuntil = Sound Sensor A2 |wvalue =

‘Light Sensor value’
Touch Sensor value'

Sound Sensor value
‘IR Photoreflector value’
" 3-Axis Digital Accelerometer value’

Button A0 |value




repeat until© Sound Sensor

Déplacez les blocs de I'étape 4 dans I'ouverture .
ru — — - ﬂ_g

«b B Fichier Edition Exécuter Aide

BLOCK Prog ing Environment

Mouvement Contrile o

Capteurs Opérateurs Start program

Variables

- repeatuntil = Sound Sensor A2 |value =
" Light Sensor value’

Touch Sensor value’ 5 on
Sound Sensor wvalue wait ¥ secs
IR Photoreflecto) value’ -

3-Axi tal Accelerometer value’

LED A

wait g secs
Button AQD |walue —

Ce programme fera en sorte qu’'une LED qui clignote en boucle s’arréte de
clignoter si vous soufflez sur le capteur sonore (lorsque la valeur indiquée par le capteur

devient supérieure a 30).

repeat until = Sound Sensor A2 |walue >

B ep a4
wait p§ secs
E

& ep ad

Start program

® Connectez le groupe de blocs que vous avez créé a I'étape 8 au bloc
(B8 Studuino BLOCK Brogramming Environment e B

42 @ Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contrdle e

Capteurs Opérateurs Start program

Variables repeatuntil . Sound Sensor A3 |value = E)

" Light Sensor value'

‘Touch Sensor value’
Sound Sensor A2 | value
IR Photoreflector value’

' 2- Axis Digital Accelerometer value'

A partir de la palette «Mouvement», faites glisser et attachezm.

Paramétrez la LED sur «OFF».
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[ B2 Studuino BLOCK Programming Envitgh M e P e

«p [E Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contrile P

Capteurs Opérateurs Start program

Variables repeatuntil = Sound Sensor A3

LED Ad

DL motor M power SIS

DC motor M on at cw.

DL motor [ off Brake
T Buzzer on frequency [Hikd
Buzzer off

LED A an

Nous venons de réaliser un programme qui permet d’arréter qu'une LED

clignote lorsque I'on souffle sur le capteur sonore.

Start program En boucle jusqu’a ce qu’'un son soit entendu

repeat until © Sound Sensor A3 | walue = <

.. LED A4
F_ .
wait B secs LED clignote
¥

LED A4

wait g secs

LED éteinte

v

@ Vérifiez bien que la LED s’éteigne lorsque vous soufflez sur le capteur sonore.
Connectez votre circuit Studuino au PC en utilisant le cable USB. Choisissez Activer

le test depuis le menu « Exécuter ».
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Pendant que vous étes en mode test, cliquez sur J.
SLoCKH . e - G > — ™ e
«b B Fichier Edition Exécuter Aide Cliquez sur_ = ..

Hiv Ement Contréle = . g |

Capteurs Opérateurs

e

.
g ung Er

LEGET repeatuntil Sound Sensor 43 |value >

power
on at cw.

off Brake

T Buzzer on frequency [IiR4

Buzzer | off Le programme se lancera en

e [Ee [ en mode test
A4 | lon

A& Ne déconnectez pas le cable USB pendant le mode test.

Soufflez sur le capteur sonore et vérifiez que la LED s’éteigne lorsque la valeur
indiquée par le capteur sonore indique plus de 30.

A partir du menu, sélectionnez «Exécuter» puis «Transférer» afin que le
programme soit transféré vers le circuit Studuino. Le programme peut désormais

fonctionner sur batterie sans la connexion USB a votre PC.
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5. Moteurs a courant continu

5.1. Contrdler un moteur a courant continu
Dans cette section, vous allez apprendre comment configurer et contréler un moteur

a courant continu par l'intermédiaire d’'un programme que vous aurez élaboré.

5.1.1. Connecter un moteur a courant continu au circuit Studuino

Assemblez la voiture comme indiqué ci-dessous.

(1) Attachez les roues au moteur & courant continu comme indiqué ci-dessous.

% Faites en sorte que la roue droite et gauche soient symétriques.

(2) Attachez les moteurs a courant continu au bas du circuit.

%,

(3) Faites la roue arriére a partir des blocs.

M2: Moteur a courant
continu gauche
ALIMENTATION : Boitier de

piles
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(5) Placez le boitier de piles sur le dessus du circuit.

5.1.2. Paramétrage du port
Avant de programmer, vous aurez besoin de configurer les ports dans Scratch afin
qu’il s’accorde aux piéces connectées & votre Studuino. Sélectionnez «Edition» dans le
menu, puis sélectionnez «Paramétres des ports» pour accéder a la boite de dialogue de

réglages. Assurez-vous que M1 et M2 soient bien cochés dans I'espace «DC Motor».

Tableau d'assignation des broches n

DC Motor Button
[w] M1 [e] M2 [l &0 [w] &2
Assurez-vous que B
—— ces cases soient
Sensor/LED/B ’
Do I@ cochees ‘ mﬁ'
[ Al Im " | Light sensar = |
[ | Light sensar < | Oas | Light sensar = |
A3 | Light sensar < | O a7 | Light sensar = |

[ [ ]

Programmer
Maintenant, nous allons créer un programme qui va permettre de contrdler le moteur a
courant continu connecté a M1 et de changer les paramétres durant le mode test pour voir

comment le moteur répond.

‘.—ﬁ‘f DC motor M1 | power

® A partir de la palette «Mouvement», sélectionnez

ﬁ’:‘" DC motor M1 |on at ow ﬁl’# DC motor M1 | off Brake

et . Connectez-les ensemble.

® Faites glisser ) de 1a palette «Controle» et insérez-le entre

ﬁﬁv DC motor M1 |on at ow

27 DC motor M1 |off Brake
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= programming-part22- SPE BLOCK

B @ Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contrdle

Capteurs Dpérateurs Start program

Variables

Ll o DCmotor M1 | power -100
function

SB_pe——m— DC motor M1 on at oW
call function

:!;t kY secs DL motor M1

forever

=

Start program

® Attachez les blocs a

= programming-part22- SPE BLOCK

& B Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contrile

Capteurs Opérateurs Start program
atsbles DC motor M1 | power

— DCmotor M1 |onat o

i

call function DCmotor M1 |off Brake

wait Y secs

Le programme est maintenant complet. Le moteur a courant continu connecté a M1 tournera.

Start program

Paramétrez la vitesse de rotation du moteur a courant continu a 100.
DC motor M1 | power

) " = Commencez la rotation du moteur a courant continu
DC motor M1 on at cw.

wait Y secs 1 seconde d’attente

pC motor M1 | off Brake Interrompt la rotation du moteur a courant continu

\4

@® Vérifiez comment le moteur a courant continu tourne. Connectez votre circuit Studuino

au PC en utilisant le cable USB. Choisissez «Activer le test» depuis le menu «Exécuter».

® Cliquez sur 1. apres étre entré en mode test.

67



I programming-part22- SPE BLOCK - O X

B @ Fichier Edition Exécuter Aide Cquuez .

Mouvement Contréle

Capteurs Opérateurs tart program

JEREES pCmotor Mi | power §E)

— DCmotor M1 |onat cu.

[__|funcion Le programme se lancera en
[CaiTroncaon #% DCmotor M1 | off Braks mode test

F-Et 1

|—fn_reve|-
-

n

Le moteur a courant continu connecté a M1 tournera pendant une durée d’'une seconde

puis s’arrétera.

DC motor M1 | power

® Définissez la valeur du bloc sur 50, puis cliquez sur F

I programming-part22- SPE BLOCK - O X
B [@ Fichier Edition Exécuter Aide aA ..

Mouvement Contrile i

o e
Capteurs Opérateurs Start program

Tableau des capteurs

¥ariables ## Dtmotor M1 |paver [A0] Button | 1 |
[A1] Button [ 1 |

— — DCmotor M1 |onat cu. e
[A2] Button ]
| functio: [A3] Button 1 |
[A4] Pas connecté [0

all functi DC motor M1 | off Brake
l—ca nction & motor of a [A5] Pas connecté [N

[A6] Pas connecté [0
F-Et 1 [A7] Pas connecté [
—_—

|—Fn_reve|-
-

n

Le moteur a courant continu tournera plus lentement.

DC motor M1 | power

@ Ramenez de nouveau la valeur de a 100 et paramétrez

DC motor

sur «counterclockwise» (ccw, « dans le sens contraire des

aiguilles d’'une montre »). Cliquez sur F

w2 B Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contrile — - Tableau des capteurs

Start program [A0] Button 1 |
[A1] Button [ 1|

Variables = : M1 ,
¢ DC motor powet [A2] Button 1 |
DCmotor M1 | onat cow (13 (i o 1
- — p— [A 4] Pas connecté [T

Caphteurs Opérateurs

il s
functi rait =
I nction Sees [A5] Pas connects [0

Em function : DCmotor M1 | off Brake [A6] Pas connecté [0
[A7] Pas connecté [0

lTu;t iy secs

Le moteur a courant continu tournera en sens inverse.
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pC motor M1 |on at cow.

Changez de nouveau sur «clockwise». Définissez

DC motor M1 |off Brake

sur «coast», puis cliquez sur F
. programming-part2- SPE BLOCK

w2 B Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contrile L Tableau des capteurs

Caphteurs Opérateurs Start program [A0] Button | 1 |
[A1] Button | 1 |
[A2] Button | 1 |

DCmotor M1 |onat o [A3] Button [ 1|
- = R —— [A4] Pas connecté [0

variables 2 DCmotor M1 | power

I/ function S35 [A5] Pas connecté [0

I—‘:ﬂ function 5 DCmotor M1 |off © [A6] Pas connecté [0
[AF] Pas connecté [0

Fu;t kY secs

Le moteur a courant continu tournera dans le sens des aiguilles d’'une montre (vers I'avant)

et exécutera un arrét en rotation libre.

% La valeur de 100 correspond a la vitesse de rotation maximum du moteur a courant
continu. Saisir une valeur supérieure a 100 ne fera pas tourner le moteur plus rapidement.
% Le moteur a courant continu ne tournera pas si la vitesse est configurée en dessous d’'un
certain seuil.

Le paramétrage de la vitesse représente l'intensité du courant électrique envoyé au moteur
a courant continu. Afin que votre moteur a courant continu fonctionne, il faut un montant

minimum de courant électrique.
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5.2. Contréler une voiture

Maintenant, nous allons créer un programme qui va utiliser deux moteurs a

courant continu afin de faire avancer, reculer et tourner une voiture.

5.2.1. Programmer

Tout d’abord, nous allons créer un programme qui va permettre a la voiture

d’avancer.

@ A partir de la palette « Contrdle », choisissez m Sélectionnez

«nouveau...» en cliquant sur v. Nommez la fonction «EnAvant» et cliquez sur OK.

H programming-part2- SPE BLOCK

«B = Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contrile el

Start program

Capteurs Opérateurs

Variables

e | nouveau,,
I function 3

[Ean]_Jfunction

F;;t 1 P o A
Une boite de dialogue
|—fo_rever ' ' du paramétrage du nom
= Wom de la fonction: apparait.
re_pea (Se s caractéres alphanumeériques sont permis)

E— ]

- A 1
rorever [ R— ez nnuer
=

® A partir de la palette «Mouvement», choisissez 2 blocs

DC motor M1 | power

# DC motor M1 |on at cw.

motor M1 |off Brake

et , puis connectez-les au bloc

ﬁ dans le champ script les uns a la suite des autres.

H programming-part2- SPE BLOCK

B [@ Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contréle e —l
Capteurs Opérateurs Start program

Variables

Setsarvomotor D9 | to EFIERS ded

# DCmotor M power EGL)

—

DC motor M onat o

DCmotor M1 | power
DCmotor M1 |onat

DCmotor M1 | off Br' DC motor M onat o

4 Brake
Buzzer on frequenc, J__J D€ motor off Bra

# DCmotor M1 | off Brake
Buzzer off
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Faites glisser depuis la palette «ContrOle» et insérez-le entre

DC motor M1 | on at

DC motor M1

et

. programming-part2- SPE BLOCK

«b B Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement ntréle
Capteurs Opérateurs Start program
Variables g 3 & pover
DL motor power
DC motor
DC motor
FY sece

D€ motor

R DC motor
forever

pmat:

DC motor M1 | power DOC motor

® Dans I'un des blocs

DC motor M1 |off B

, passez de M1 a M2.

u programming-part2- SPE BLOCK

&b B Fichier Edition Exécuter

Mouvement Contréle
Capteurs Opérateurs

Wariables g power
DCmot e M2 |) ower
Dt motor

DC mot w
=

DC motor

DC mof or

@ Attachez

[ programming-part2- SPE BLOCK

« B Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement “ontrile —

[— Dpérateurs B A P

Variables all power

DC motor [ pover

3 t | function BCmotor ML |onat ¢

call E nt | function DC motor [ on at ¢
sacs

DC motor

DC motor
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Le programme est maintenant complet.

call Enfvant | function

power

-Paramétre la vitesse des moteurs

power a courant continu M1 et M2.

on at cw, N .
Les moteurs a courant continu

on at cw. M1 et M2 commencent a tourner
+ 1 seconde d’attente

- Les moteurs a courant continu M1

et M2 s’arrétent

® Maintenant observez comment la voiture se déplace. Connectez le circuit Studuino au

PC en utilisant le cable USB. Choisissez «Activer le test» depuis le menu «Exécuter».

® Cliquez sur F aprés étre entré dans le mode test.

" programming-part2- SPE BLOCK

Mouvement
Capteurs

Variables

[wait EB secs

r.;ever
.
|T€peat

=g

ro_rever i

= g

& B Fichier Edition Exécuter Aide

Contréle

Opérateurs

Le programme se

lancera en mode test.

? DCmotor | M

# DCmotor M2

power
power

[A0] Button
[A1] Button
[A2] Button
[A3] Button
[A4] Pas connecté [0
[A5] Pas connects [T
[A6] Pas connecté [T
[A7] Pas connects [0

DC motor M2

DC motor M on at oW

DCmotor M2 |onat cw.

DC motor M

La voiture avancera pendant une seconde puis s’arrétera.

@ Cliquez sur ® pour arréter le mode test.

= programming-part2- SPE BLOCK

Mouvement
Capteurs

Variables

«b B Fichier Edition Exécuter Aide

Contréle

Opérateurs

Cliquez sus

Tableau des capteurs
[A0] Button [ 1 |
[A1] Button [ 1 |
[A2] Button [ 1 |
[A3] Button [ 1 |
[A4] Pas connects [T

DCmotor M1 | power

DEmotor M2 | power

DC motor M1 onat o

Ensuite, nous allons créer un programme qui va permettre a la voiture de reculer.
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Clic droit sur

et sélectionnez «Dupliquer».

[% programming-part2- SPE BLOCK

Mouvement
Capteurs

¥ariables

[

|T-:peat

forever

Cliquez sur v au niveau du

Opérateurs

| —
i
:

&b B Fichier Edition

Contréle

Les blocs se

dupliquent

Start program

[can € t | function

Exécuter Aide (].') CIiC‘drOit

—v

rE nt | functior >
dupliquer

o pemotor i)

DC motor power

DC motor M on at

DC motor on at

F 1 E

DC motor M

DC motor

DE motor M power
DE motor power
DL motor M on at

DC motor
e

DC motor [

DC motor

dupliqué puis sélectionnez «nouveau...».

Nommez la fonction «EnArriere» et cliquez sur OK.

Tableau des capteurs
[A0] Button
[A1] Button
[A2] Button
[A3] Button
[A4] Pas connecté [0
[A5] Pas connecté [0
[A6] Pas connects [T
[#7] Pas connecté [T

H programming-part2- SPE BLOCK

Mouvement

(Seuls les caractéres alphanumeériques sont permis)

&b [ Fichier Edition Exécuter Aide

Une boite de dialogue du
paramétrage du nom pour

le groupe dupliqué apparait.

Nom de la fonctio

l EnArriere

Annuler
/

function
DCmoator M1 | power
DC m tor powver
DCm ovbor M on at

DC e bor

sec

D€ me bor [

D€ mc tor

M nouveau.. TS
power ENID

DC motor M on at

DC motor b

DC motor on at
it Y secs

DC motor M

DC motor

Tableau des capteurs
[AD] Button
[A1] Button
[A2] Button
[A2] Button
[A4] Pas connecté [T
[A5] Pas connecté [T
[A6] Pas connecté [0

[A7] Pas connecté [
—_—

liquer»
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Dans le groupe nommé «EnArriere», paramétrez le sens de la rotation sur

## DC motor M1 |on at [cw. DC motor M2 |on at ow.

«counterclokwise» sur

= programming-part2- SPE BLOCK -
e —
& B Fichier Edition Exécuter Aide an . .

Mouvement Contréle

Capteurs DOpérateurs
Variables g power [A0] Button
A 1] Butto
o (R0 Bz
[A2] Button
motor M1 on at cw. [A 3] Button
[A4] Pas connects [T
DC motor M2 onat cw. [AS] Pas connecté “
[A6] Pas connects [T

[vrait € secs P : [A7] Pas connecté [
% DCmotor M1

F* DC motor M2
orever

-
— e
repeat |’Er 2 | functon
-
DL motor M1 | power EGE)
ruTeue.-if-. > #% DCmotor M2 | power EED)

- == DCmotor M1
i
( # DL motor M2
i

S DCmotor M1
else

- DL motor M2

@ Cliquez sur v dans

puis sélectionnez «EnArriere».
Le programme est maintenant complet. Lorsque le programme exécute les étapes 6 et 7, la
voiture recule pendant une seconde puis s’arréte.

Ensuite, nous allons créer un programme qui va permettre a la voiture de tourner

dans le sens des aiguilles d’'une montre.

®@ Créez une nouvelle fonction appelée «rotationDroite» en suivant les étapes 8 et 9.

= programming-part2- SPE BLOCK — O X
& B Fichier Edition Exécuter Aide a8 ..

Mouvement Contrile ——

Capteurs Opérateurs r T
= Tableau des capteurs
[canl En

VYariables DCmotor M1 | power [A0] Button
[A1] Button
[A2] Button
DCmotor M1 |onat o [A32] Button

[A4] Pas connecté [0

motor M2 |onat oW [AS] Pas connects [T

secs ~nacté [

[wait €Y secs - - prm— N

DCmotor M1

DC motor M2 | power EEE)

rﬁ? % pemotor ML | power EITN | T Dupliquez la fonction

= A BE [ e I «EnAvant» et nommez
re_peat P

-

DC motor M

la nouvelle fonction
DC motor MZ > motor M1

«rotationDroite».

DC motor M

ru_rever [ - DC motor M2
3

¥ DCmotor M1

DC motor M1

® Paramétrez le bloc de la premiére ligne sur

«counterclockwise». Sélectionnez «rotationDroite» en cliquant sur v au niveau du bloc

call EnAvant
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[Z programming-part2- SPE BLOCK

P |@ Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contréle p———
[ — Opérateurs ERET D
Tableau des capteurs
variables function DC motor M1 | power [A0] Button =
- A1] Buttor
DC motor M2 | power IR ErEEy L)
[A2] Button [ 1]
DC motor M1 o [A3] Button [ 1 |
[A4] Pas connecté [0
[0 o | 12 [A5] Pas connecté [N

[A6] Pas connacts [T
[A7] Pas connecté [
—_—

[wait @ secs “function DCmotor M1 |off Brake

ore i ] (L v Mz S rake
rurever &# DCmotor power DC motor M2 | off Brak

= s DE motor M2 | pawer
repeat ET)
(p ## DCmotor M1

=
€ motor M2 ##% DCmotor M1 |power EGN)

roT-everif & % DCmotor M2 | power ETD)

= : % DCmotor M1 |onat cow.

it ; i
: DCmotor M2 |onat cow.

- ait gy secs
iF

DC motor M1 | off Brake
else

DCmotor M2 |off Brake

Le programme est maintenant complet. Suivez les étapes 6 et 7. Votre voiture
tournera dans le sens des aiguilles d’'une montre pendant une seconde puis s’arrétera.

Ensuite, nous allons créer un programme qui va permettre a la voiture de tourner
dans le sens contraire des aiguilles d’'une montre.

Créez une nouvelle fonction appelée «rotationGauche» en suivant les étapes 8 et 9.

u programming-part2- SPE BLOCK

— m} x
o8 B Fichier Edition Exécuter Aide A ..

Mouvement Contrile p———
( Start program

Capteurs Opérateurs
e — Tableau des capteurs
variables [ean[vo i ] Diimoton) [ poies [A0] Button (1 |
- A1] Butto
DCmotor MZ | power XD [A1] Button L
e —— [A2] Button | 1 |
rE t | function T DCmotor M1 |onat o [A3] Button (1 |
[A4] Pas connecté [T
Fall EnAvant ¥ DCmotor M1 | power El DCmotor M2 |onat ow R — o
L DE motor M2 | power EIE)
anit EY coce

DE motor M1 | | i Dupliquez la fonction

rorever ## DCmotor M2 t : «EnAvant» et nommez
=
re?eat

==

"t secs el la nouvelle fonction
### DC motor M q
> «rotationGauche».
DC motor M2

roTever it~ power R
=

DC motor M1

DC motor M1

® Paramétrez le bloc de la seconde ligne sur

«counterclockwise». Sélectionnez «rotationGauche» en cliquant sur v au niveau du
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= programming-part2- SPE BLOCK - [} X

-
«# [E Fichier Edition Exécuter Aide an ..

Mouvement Controle — = o =
PR — (Erm rt | function

Capteurs Opérateurs
Tableau des capteurs
Variables DCmotor M1 | power [A0] Button -
5 DCmotor M2 | power (16320 Bk -
e [A2] Button [ 1 |
B B

rEr ant | function o e function & DC motor M [A3] Button [ 1 |

[A4] Pas connects [0
[can t #% DCmotor M1 | power DECmotor M2 [AS] Pas connects [T

[AG] Pas connecté [0

— DC motor M2 | power E0E)
[ [A7] Pas connects [T

o

DCmotor M
M1

fera D€ motor M2
orever . M2 J
=
|Te_peat
=
% DCmotor M2 ¢ DC motor M1 | power EEE)

L

r;everir - DE motor MZ | power EEE)

# DC motor M on at

- DC motor M2 | on at
# DCmotor M1 | power
e [wait €3 sees

o —
|7|=7 - o function
LS ; DCmotor M2 | power €

DC motor M
i
s DCmotor ML |ona

Le programme est maintenant complet. Suivez les étapes 6 et 7. Vérifiez que la
voiture tourne dans le sens contraire des aiguilles d’'une montre pendant une seconde puis
s’arréte.

5.3. Controler une voiture en utilisant un accéléromeétre

Maintenant, nous allons créer un programme qui utilise un accélérometre pour
contréler la voiture. Basez votre programme sur la section précédente. Un accélérometre
fonctionne en calculant les accélérations sur les axes X, Y et Z. |l calcule les variations de

vitesse sur une période de temps donné.

SN

Comme I'accélérométre bouge sur différents axes, chaque valeur change comme indiqué ci-

dessous.

Un accélérometre fixe dans une direction dans laquelle il indique autre chose que

0 car il détecte une accélération gravitationnelle. Les objets sont attirés vers le sol en raison
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de la gravité de la terre. Cette force est utilisée pour mesurer les angles (bascule) par rapport

au sol.

% L’accélération gravitationnelle est la force exercée par la gravité sur un objet.

5.3.1. Connecter un accélérometre au circuit Studuino
Connectez un accélérométre au connecteur A4 (capteur/ LED/ avertisseur

sonore) sur le circuit Studuino.

Ad4-A5 Les quatre fils de
i g ¢ I'accélérométre se connectent
\\‘ sur A4 et A5.

4

Accélérometre

5.3.2. Paramétrage des ports

Avant de commencer a programmer, définissez le port d’information de
I’environnement de programmation par blocs pour qu’il s’accorde a votre circuit.
Sélectionnez «Edition» dans le menu, puis dans le menu déroulant sélectionnez
«Parameétres des ports...» pour accéder a la boite de dialogue de réglages. Dans la boite

de dialogue de réglages du port, cochez A4 et A5 et choisissez accélérométre.

Tableau d'assignation des broches n

DG Motor Servomotor Button
[w] M1 [ M2 ooz [Ood o7 D8 ] A0 [#] A2
D3 [ D10 vl D11 [w] D12 ] &1 [ A3

Sensor/LED/Buzzer |

] AQ | Light sensaor [ 24
CIA1 | Light sensor o 45 . Cochez les cases A4
et A5 et sélectionnez
[JA2 |Light sensor [JA&6 | Light sensc
«Accelerometer».
[JA3 |Light sensor [JA7 |Light sensor

[ e
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Tester 'accélérométre

Trouvez la valeur de I'accélérométre. Connectez votre circuit Studuino au PC en
utilisant le cable USB. Choisissez «Activer le test» depuis le menu «Exécuter». Dans le
mode test, le circuit du capteur apparait et indique "[A4/A5] Accelerometer”.

Les valeurs de I'accélérométre mesurent I'inclinaison sur une tranche allant de 0 a
100 et ou 50 correspond a un niveau parfait sur le sol. Lorsque l'inclinaison devient positive,
la valeur tend a se rapprocher de 100 tandis que pour une inclinaison négative elle tend vers

0. Inclinez I'accélérométre et notez les variations de valeur.

Tableau des capteurs
[A0] Bution
[A1] Button
[A2] Button
[A3] Bution
[A4/AS5] Accelerometer (X) m.
[A4/A5] Accelerometer (Y]
[A4/A5] Accelerometer (Z) IEE D
[AG] Pas connects
[A7] Pas conneché

Les valeurs changent en

fonction de l'inclinaison.

Maintenant, quittez le mode test en sélectionnant «Désactiver le test» depuis le menu

«Exécuter».
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5.3.3. Programmer
Pour ce chapitre, nous utiliserons le programme abordé dans la section 5.2.1 qui

permettait a la voiture d’avancer, de reculer et de pivoter.

2 programming-part2- SPE BLOCK

@ =

Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contréle

Capteurs Opérateurs

Variables
[[Enarriere | funciion |
[anl| Enam function
[w

=

r:mt

@® Définissez la valeur du bloc

[ programming-part2- SPE BLOCK

DC motor ML

DC motor

it E) secs

DL motor ML

D€ motor M2

DCmotor M1

DC motor M2

DC motor M1

DC motor M2

DC motor M1

DC motor

wait secs

power
p——
onat

on at

off Brake

off Brake

power
power
anat

onat c

off B

off Braks

sur 0.1.

DC motor
DC motor
DG motor

DC motor

=

DC motor

T e
power

on at

e
power
et

onat

@ =

Mouvement Contréle

Capteurs Opérataurs

Variables

Fichier Edition Exécuter Aide

Start program

DL motor ML
DL motor
BC motor

e —ator

Moy

it

&

e wiotor ML

DC motor M1

DC motor M2

DC motor M1

DU motor M1

DC motor M2

EnAvant | function

power
power

off Brake

power
power
onat c

onat

off Braks

off Brake

DCmotor

DC motor

DC motor

(0.1]

DL motor

DG motor

povrer
power
on at

on at

povrer
power
on at

onat
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DC motor #%# DC motor b off Brak

sur «Coast».

® Paramétrez

[ programming-part2- SPE BLOCK

& [|H Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contrél

Capteurs Opérateurs Start program I function

variables ## DCmotor M1 |power DC motor or

power EOE) ¥ pC motor er

Functi
RS DCmotor M1 | onat D€ motor

[ Y function

on at DC motor

secs

DL motor

-
r‘"ﬂ"er ## DC motor

repaat

=
DC motor power

r.rmer.f - &7 prmotar power €D
- - DCmotor M1 |onat

-
DCmotor on at o

-
% DCmotor
o

DCmotor

se

ait until

DL motor M1 | power

et

power

DC motor M1 |on at ¢ - motor power

vers la palette de

bloc.

[ programming-part2- SPE BLOCK

= |

Mouvement Controle i

Capteurs Opérateurs Start program

Variables DCmotor M1 |power GE) DE motor power
DEmotor M2 | power ## Dtmotor M2 |power €D

onat

all Endrriere
| T — e

[wait ) secs DEmotor M2

|_ﬁ;avar #% DCmotor ML
=

DEmotor M2

|;.,u.

function

DC motor power
DCmotor power

DC motor f—

B motor e
BC motor

DC motor
DC motor

D motor

DC motor

DC motor
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> motor

@  Attachez a un bloc

[ programming-part2- SPE BLOCK.

«p [ Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contrble =

Capteurs Opérateurs Start program I Ens function
o shiss) BCmotor M1 &% Demotor M1 | power EED

DEmotor I ¢ pCmotor M2 | pover )

[ Eenam
[ean Enari function DECmator M1
D matar onat

DCmator M2 secs

DCmotor onat

[wait €8 sacs

DEC motor

|'fnrmr &% pematar
=

|:e;eat

function n
Function

-
-

DCmotor M1 | power
D€ motor power
D€ motor anat

DE motor (M1
DC motor onat

0.1 P

DC motor

DE motor [

DCmotor (M1

DC motor
DCmotor [

DC motor power

DC motor power

des autres

® Suivez les étapes ® et @ pour

groupes de fonction.

[ programming-part2- SPE BLOCK

«B B Fichier Edi

on Exécuter Aide

Mouvement Conwrdle '
Capteurs Opérateurs Start program

variables DCmotor (M1 onat
. DCmotor [ onat
EnArriers | function

E‘m ore [ % DCmotor M1 DCmotor M1 | off

DEmotor I DEC motor

E=. ==

I?.r.-eu.-

DEmotor

DCmotor M
=

DC motor

DC motor
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DC motor M1 | power

® A partir de la palette «Mouvement», faites glisser deux

DL motor M1 | power

attachez-les a sur M2

comme indiqué.

2 programming-part2- SPE BLOCK

&b B Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contréle

— ant
Capteurs Opérateurs EELACTEERD (RSN

Varablas DEmotor Mi |pover €D DCmotor M1

ower DCmotor M2

Setsarvomotor D3 | to (ETIENSS -ad

DCmotor ML DECmator 1
B motor ML | power €L

DE motor (M2 DCmotor M2
DC motor ML |on at c

DEC motor M1 | off Brake

Buzzer __|on frequency CIlRg DCmotor M1 #% Demotor

Buzzer | off DCmotor M2 DEmotor

LD |

DCmotor M1

DEmotor (M2

@ A partir de la palette «Contrdle, faites glisser et attachez comme

indiqué.

[ programming-part2- SPE BLOCK

o B Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contrdle
Capteurs Opérateurs SR
Variables DBCmotor ML | power DC motor [M2_|onat o % DCmotor M

powar DC motor onat o, DE motor M

DC motor M

DC motor M2

BC motor M DC motor M

BC motor DC motor M2

= ==

I—fnT-evar- : DC motor M DC motor M

=

BC motor M2 DC motor M2

A partir de la palette «Opérateursy, faites glisser et attachez L » comme indiqué.

[ programming-part2- SPE BLOCK

« B Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement [T
Capteurs Opérateurs Start program
Variables ## DCmotor M1 _|power EED) DEmotor M1 |onat

e DC mator on at

DG motor M DC motor [I¥

DG motor DC motor

DG motor M DG motor M

Z# DCmotor M2 DG motor M2

cece

&% DCmotor I DEmotor M

&% Drmotor &7 Dtmotor M2
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® A partir de la palette «Capteurs », faites glisser et attachez LR INITTS

du coté gauche de LY. Ensuite, paramétrez le coté droit sur 40.

[ programming-part2- SPE BLOCK

@ [ Fichier Edition Exécuter Aide

Mouwement Contréle
Capteurs Opérateurs Start program

Variables ## DCmotor M1 |power ED

IR Photoreflector

| Accelerometes

reset imer

tiener

DCmotor M1

DCmotor M2 # DC motor

® A partir de la palette «Contrdle, faites glisser et attachez au

| Acceleromater ® |value

niveau du début de

{5 programming-part2- SPE BLOCK

« [ Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contréle

Capteurs Opérateurs

povier

Y 100

DC motor M1

DC motor M2

forever —
function

ML |onat cw
onat

% DCmotor

r.rreve.-.f > DEC motor M1

=

==

al Accelerometer

@ Clic droit sur

{5 programming-part2- SPE BLOCK

@ | Ficnier Edition Exscuter aice Cliquez droit et sélectionnez «Dupliquer».

et sélectionnez «Dupliquer».

Mouvement L
Capteurs Opérateurs e

- DC motor M

Variables # DCmotor ovier

power R —

= 01l

rital Accelerometes
EIUE‘IEHJET — DC motor M

function

DC motor

DC motor

3-Axis Digital Acceleromets)

[_ = [can] Enrvare Jrumction) Les blocs se
T et e .

= dupliquent

r.rmm.f =Y
=

=
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@ Connectez les blocs dupliqués aux blocs d’origine.

&2 programming-part2- SPE BLOCK

«p @ Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Controla

Start program

Capteurs [rrrer—
variables DCmotor Mi | power €

= 100

ital Accelerometer

function
r;pu:

IT.rreu.—.f z
B

=

® Cliquez droit sur L) et sélectionnez >.

[ programming-part2- SPE BLOCK

@ B Fichier Edition Exécuter Aide (‘D Clic-droit

Mouvement Contréle

T function
Capteurs Opérateurs SR

- DC motor M1 . M1 onat
Variables 5 DCmotor M1 | power

DC motor b % onat

(0.1 1220)

DC motor M1

DC motor

[ Enaniere | function
# DCmotor M1

DCmotor

DE motor M1

## DCmotor W

call EnAvant | functon

Paramétrez le coté droit de <> sur 60 et paramétrez sur la

fonction «EnArriere».

[ programming-part2- SPE BLOCK

« [ Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Controle I
Capteurs Opérateurs Start program

variables % DCmotor M1 | power )

wer
I Enfrrie function

DC motor M1

DC motor M2

[ Enriers | function

DCmotor M1

r:paan

=
r.,?eu.-.f =3
e

=
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" 3-Axis Digital Accelerometer value

® Cliquez droit sur

[ programming-part2- SPE BLOCK

@ | ricnier edrion executer aide Cliquez droit et sélectionnez «Dupliquer».

et sélectionnez «Dupliquer».

Mouvement Contréle

nt | function

DC motor I

Capteurs Opérateurs Start program
¥arlable: DEmotor ML | power €D

power €D

DC motor

DC motor

tal Accelerometer

function

al Accelerometer X

Les blocs se

* | function

=l Acceleromater % dupliquent

function

Connectez les blocs dupliqués aux blocs d’origine.

[ programming-part2- SPE BLOCK

o @ Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contréle

- - Ei nt t
P——— G G

Capteurs Opérateurs

= &% DCmotor ML
Variables DCmotor ML | power

paver €00

DE motor M1

DC motor

DCmotor M1

DE motor

==

DCmotor M1

tal Accelerometer

function

@) Paramétrez les blocs dupliqués tal Accelerometer surY. Comme
indiqué, paramétrez un bloc SRS sur «rotationGauche et Pautre sur
«rotationDroite».

[ programming-part2- SPE BLOCK

& | Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contrdle S
Capteurs Opérateurs BT A

o DG motor M1 % DCmotor M1 |onat
Variables DCmotor M1 | power

onat

DC motor M1 DCmotor M1 _|off

DC motor M2 c DC motor M2

tal Accelerometer

function

forever

tal Acceleromel w Y

r:paa:
=

r.rmm.f o

tal Accelerome:
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Faites glisser et insérez-le au groupe de blocs en dessous de
pD!.'JEI'

{5 programming-part2- SPE BLOCK

o @ Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contrble —
[ Opérateurs Start program

. on at <. DC motor M
variables #7 DCmotor M1 | power
DCmotor M2 |on at cir. # DCmotor
## DCmotor M2 ner

DC motor M1 DC motor

DC motor I DC motor

3-Axis Digital Accalerometer

o leall Eneurisre | function
—
A | Accelerometer % DC motor
repeat € b -
DG motor
tal Accelerometer

foreverif .__~
DCmotor

DCmotor

Le programme est maintenant complet. Il utilisera I'accélérométre pour contrdler la voiture.

[ programming-part2- SPE BLOCK

& B Fichier Edition Ewécuter Aide

Mouvement Contréle
tapteurs Opérateurs tastpingeam)

Variables DCmotor M1 | power

DC motor power

3-Axis Digital Accalerometer

call EnAvant |function

if 3-Axis Digital Accelerometer -

call EnArriere | function

forever
function
=
3-Axis Digital Accelerometer ; DEmat -
repeat . motor onat o

| - DC motor onat

DL motor

foreverif

DC motor

— 5
DCmotor I DT motor
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Start program

DC motor M1 | power Paramétrez la vitesse des moteurs a courant continu
M1 et M2 sur 100.
DC motor M2 | power 4
" 3-Axis Digital Accelerometer X < + Lorsque I'accélérométre est incliné
call| EnAvant | function vers l'avant, il exécute la fonction «EnAvant»

2- Axis Digital Accelerometer = s s . L, . s
& (50, - Lorsque I'accélérométre est incliné vers l'arriére,

all Enfrriere . , . .
o il exécute la fonction «EnArriere»

3-Axis Digital Accelerometer <
— + Lorsque I'accélérometre est incliné vers la gauche,
call | rotati
il exécute la fonction «rotationGauche »

+ Lorsque 'accéléromeétre est incliné vers la droite,

il exécute la fonction «rotationDroite»

Observez comment la voiture réagit lorsque I'accéléromeétre est incliné. Connectez le
circuit Studuino au PC en utilisant le cable USB. Activez votre boitier de piles, puis

choisissez «Activer le test» depuis le menu «Exécuter».

@ Cliquez sur F aprés étre entré dans le mode test.

= programming-part2- SPE BLOCK

b @ Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contréle

Capteurs Opérateurs

¥ DCmotor M1

¥ DCmotor M2

et () sac

# DCmotor M1
# DCmotor M2
al Accelerometer secs

=T 3 ; . fonction change en

=

L’exécution de la

fonction de

=
— l'inclinaison de
p—

P
eloe I'accélérometre.

La voiture se déplace en fonction de l'inclinaison de I'accélérométre.

Apreés avoir fait les vérifications de la voiture dans le mode test, choisissez

«Transférer» depuis le menu «Exécuter».
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6. Faire bouger le servomoteur

Cette section explique comment créer un programme pour servomoteur basique,
comment fonctionne le servomoteur et comment utiliser les blocs «Liste» et «Opérateurs».
6.1. Calibrer les angles du servomoteur

Chaque servomoteur est différent. Méme si vous paramétrez chaque angle pour
gu’ils soient identiques aux autres, il peut y avoir de Iégéres différences (appelées
glissement) au niveau des angles de votre moteur. Cet écart peut étre corrigé en calibrant
votre servomoteur.

6.1.1. Ajuster 'angle de I'arbre de transmission du servomoteur
Avant de fixer le servomoteur, vérifiez que 'arbre de transmission du servomoteur

est correctement attaché en utilisant la méthode indiquée ci-dessous.

En faisant pivoter I'arbre de transmission trop loin sur la gauche ou sur la droite, par rapport a sa position

par défaut, vous pourriez déplacer de sa place la portion du bloc de I'arbre de transmission.

Cables
Arbre
Position
‘P;@;:
<+
\ Gorps l
Positi défaut b2
osition par aerfau -
P ¢ 3/ Position

7

M2
L Pk 5
_Z

Afin de ne pas endommager les engrenages intérieurs, veillez a utiliser un niveau de force raisonnable lorsque vous manipulez

I'arbre de transmission. Pour éviter dendommager les engrenages, seul le bloc bouge lorsqu'il est tourné.
Si vous tournez I'arbre de transmission lorsqu’il est en position anormale, vous entendrez un «clic» indiquant qu'il est retourné a

sa position par défaut.

l *Evitez d’appliquer une pression trop importante lorsque
— vous le tournez. Cela peut sérieusement endommager le
~ @ A servomoteur.
| 1

[ . B *Des ajustements mineurs de I'angle pourront étre
— |

effectués plus tard glace a I'utilisation d’un logiciel.
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6.1.2. Connecter un servomoteur au circuit Studuino

Connectez le servomoteur a D9 sur l'unité Studuino

courant continu

Assurez-vous que les cables de raccordement
de capteur soient insérés correctement. Le

cable gris doit étre tourné vers la carte.
6.1.3. Paramétrage des ports
Avant de commencer a programmer, définissez les ports dans I'environnement de
programmation par blocs pour qu'il s’accorde & votre circuit. Sélectionnez «Edition» dans le
menu, puis dans le menu déroulant sélectionnez «Paramétres des ports» pour accéder a la
boite de dialogue de réglages. Assurez-vous que seule la case D9 soit cochée dans la

zone «servomotor» comme indiqué ci-dessous.

Tableau d'assignaticn des broches n

o Er—
o1 rr—
1 Cr—

ey Ly sensor -

s .
Tout décocher | oK || Annuler |

@ Choisissez «Edition» dans le menu, puis sélectionnez «Calibration du moteur...».
Assurez-vous que le cable USB soit bien connecté au circuit.
u pregramming-part22- SPE BLOCK Cli ur

= = Fichierﬁtion Exécuter Aide Cliquez sur

Ne pas effacer

Mouvement Contrdle Demarrer le pas-a-pas
Definir le mode pas-a-pas...

Exporter |e langage Arduino.,,
Variables Calibration du moteur..,
Paramétres des ports...

Capteurs Dpérateurs

Setservomotor D9 | to m deg

Lorsque «Calibration du moteur...» est sélectionné, une fenétre s’ouvre. Tous les

angles des servomoteurs sont paramétrés sur 90 et le logiciel ira automatiquement dans le
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mode test comme indiqué ci-dessous.

% Assurez-vous que la source d’énergie soit bien émise par le boitier de piles et que ce

dernier soit bien connecté au circuit.

|

n n |
. - “d

pa s
o "
_ N
-
2

L’arbre de transmission est a 90

degrés et le corps mis a niveau.

Motor Calibration

Servomotor Galibration

02 07 deg. D9 07 dee
04 0% dee. D10 0% des
D7 0% dee. DM 0% dee
D3 0% des. D12 0% dee
DG Motor Galibration

M1 255

M2 285

@ Lorsque l'arbre de transmission est Iégérement décalé de son angle de 90 degrés, la valeur

de mesure peut étre affinée dans la fenétre d'étalonnage du servomoteur. Assurez-vous de

n’entrer que les valeurs qui engendrent un angle de 90 degrés.

|

_?"3

!
-
"

L’arbre de transmission et le corps ont

besoin d'étre ajustés.

Motor Calibration

Servomotor Galibration

deg o] dez

dee. D10 015 dee.

D2
2]
D7
Da

o 615 dee

[} | ey | par] ]
o
a
m

deg. D12 0% dee.

DG Motor Calibration

M1 255

M2 255

—

Cliquez sur

L

% Les valeurs doivent étre entrées de nouveau si vous changez les connecteurs du

servomoteur.

Lorsque I'étalonnage de I'angle du servomoteur est complété, collez une étiquette indiquant le

méme nombre que le connecteur du servomoteur afin de I'identifier plus facilement.
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6.1.4. Programmer

@ A partir de la palette «Mouvement», sélectionnez et

connectez-le a
H programming-part22- SPE BLOCK

w2 [ Fichier Edition Exécuter Aide

Mouwement Contrile

Capteurs Opérateurs Start program

Variables setservomotor 09 | to (ERIERS degrees

setservomotor 09 | to ([ENIEERD deq
DC motor M1 | power
DC motor M1 | onat o,

DC motor M1 | off Brake

® Changez 90 en 0 dans SEMaRSSESEERIETASES  Connectez le circuit Studuino au

PC en utilisant le cable USB. Activez votre boitier de piles, puis choisissez «Activer le

test» depuis le menu «Exécuter».

® Cliquez sur F apres étre entré dans le mode test.

= programming-part22- SPE BLOCK

B B Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contrile P

s [ —
Capteurs Dpérateurs Start program
Variables setservomotor D3 | to (IR degrees
Setservomotor 09 | to {ENIENRD deg
% DCmotor M1 | power
DCmotor M1 | onat o

DCmotor M1 |off Brake

I'é Buzzer | on frequency (kg

Assurez-vous que le servomoteur bouge sur 0 degré.

@ Changez 0 en 180 sur e de SNBSS buis cliquez sur ¥ Assurez-vous

que le servomoteur bouge sur 180 degrés.
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Servomotor synchro motion speed:

,
® Insérez dans

H programming-part22- SPE BLOCK

B [@ Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contrble =

Capteurs Opérateurs Start program

e RN A S Y

Setservomotor 09 [to degrees

([ [frineson

call function
wait ) secs

forever
o
repaat

==

foreverif .__~

==

X7

o ’

else

waituntil «__~

repeatuntil .__-
=

e R e}

Servomotor synchro motion speed:

Set servomotor 09 |to degrees

® Entrez la valeur 180 dans le bloc et cliquez sur ’

afin de vérifier si le moteur bouge pour atteindre un angle de 180 degrés.

Le bloc peut contenir plusieurs blocs de servomoteurs,

permettant ainsi aux servomoteurs de bouger a des angles spécifiques en méme temps.
Les autres processus ne peuvent pas étre utilisés pendant que le servomoteur est en

mouvement.

6.2. Faire un bras robotisé qui utilise trois servomoteurs

Maintenant, nous allons construire un bras robotisé utilisant trois servomoteurs et
qui nous permettra de saisir un objet. Nous utiliserons les interrupteurs a bouton poussoir
du circuit pour contréler ce bras. Ce programme requiert I'utilisation des blocs «variablesy,

«opérateursy, et «button».
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6.2.1. Assembler le robot

Assemblez le bras robotisé comme indiqué ci-dessous.

Finalisée

s
N = =

* Assemblez la méme forme que

I'étape 1.

Finalisée

Finalisée
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Assembler le bras

(1) Assemblez la partie 1 avec la 3 comme indiqué sur

'image suivante. Partie 2

Partie 3 Partie 1

(2) Connectez le boitier de piles a la surface de la carte de circuit imprimé en le connectant a l'alimentation

comme indiqué sur I'image ci-dessous.
~—= ALIMENTATION

Assurez-vous que les cables de raccordement de
capteur soient insérés correctement. Le cable gris

doit étre sur le dessus.
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6.2.2. Paramétrage des ports
Avant de commencer a programmer, définissez les ports dans I'environnement de
programmation par blocs pour qu’il s’accorde & votre circuit. Sélectionnez «Edition» dans le
menu, puis dans le menu déroulant sélectionnez «Parameétres des ports...» pour accéder a
la boite de dialogue de réglages. Assurez-vous que les cases D9, D10 et D11 soient

cochées dans la zone «Servomotor».

Tableau d'assignation des broches n
Button

el AD [ A2

[w] A1 ] A2
[ a4 | Light sensor - |
\ 45 | Light sensor - |
A | Light sensor - |
a7 | Light sensor - |

Tout décocher | 0K | | Annuler |

6.2.3. Programmer

Observez comment un servomoteur bouge.

@® Cliquez sur le bouton «Nouvelle variable» dans la palette «Variables». Entrez

«Drapeau1» comme nom de variable.

== programming-part22- SPE BLOCK - O X

U
& B Fichier Edition Exécuter Ai(@ Nommez la «Drapeaut» = ..

Mouvement Con’ rile L |
Capteurs 7 farateurs r Start program

Variables

Nouvelle variable
Créer une liste

La boite de
) #m de variable?
dlalogue du (Seuls les caractéres alphanumeériques sont permis})

paramétrage du [ Drapeaut ]

nom de la variable ‘ Annuler

apparait.

® Cliquez

@ Faites glisser |MFEEEEELEEE) (g |a palette «Variables» et connectez-le a



u programming-part22- SPE BLOCK

& B Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contrdle p———

Capteurs Opératours Start program

Variables attribuer

Nouvelle variable
Supprimer une variable

[l Drapeaut

attribuer )

changer Drapeaul |par £

® Maintenant, nous allons créer un processus qui change la valeur de «Drapeau1» lorsque

|

le bouton A0 est touché. A partir de la palette «Controle», faites glisser

champ script.

m}
X

u programming-part22- SPE ELOCK

Fichier Edition Exécuter Aide A
o =

Mouvement Contréle e

Capteurs Opérateurs Start program

¥arables attribuer (@

i

call function
wait ) secs

foraver
=
TR

==

foraverif .__-

@ A partir de la palette «Opérateursy, faites glisser et attachez 22> comme indiq

12 programming-part22- SPE BLOCK - O X
%

Fichier Edition Exécuter Aide ak
o =

Mouvement Contrble -

Capteurs Opérateurs Start program

Variables attribuer (@

pick random 3 to

vers le

® A partir de la palette «Capteursy, faites glisser Ll NEELD et attachez-le du coté

gauche de ). Ensuite, paramétrez le coté droit sur 0.
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u programming-part22- SPE BLOCK

& B Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contrble p—

Capteurs Opérateurs tart program

Variables attribuer [

' 3-Axis Digital Accelerometer walue'
Button AD |value | £ i)

Button A0 |walue

resat timer

timer

® A partir de la palette «Variables», sélectionnez

dans E

u programming-part22- SPE BLOCK

& B Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contrble e

Capteurs Opérateurs Start program

Variables attribuer @

Nouvelle variable
Supprimer une variable

[£d ' Drapeaul

trib -
i (o] Button A0 |value = ()

changer aul |par = atiribuer [

® A partir de la palette «Opérateursy, faites glisser et attachez () comme indiqué.

u pregramming-part22- SPE BLOCK

&2 [ Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contrile -

Capteurs Opérateurs tart program

Variables attribuer [

A partir de la palette «Variables», faites glisser et attachez du co6té droit de
(). Ensuite, paramétrez le coté gauche sur 1.



u programming-part22- SPE BLOCK

o [ Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contrbla —_

Capteurs Opérateurs Start program
Drapeaul [0
Variables a Dr 1 | attibuer [

Nouvelle variable
Supprimer une variable

E Drapeaul

Hriby o
izt (1] Button A0 |value = [ij

changer Drapeaul |par 3
- ; : . a ———— Drapeaul

Le processus est maintenant complet. Ce dernier change la valeur de

«Drapeau1» lorsque le bouton AQ est touché. Si la valeur de «Drapeau1» était égale a 1

lorsque le bouton était touché, alors la valeur changeait en 0. Si la valeur était égale a 0,

alors elle devenait 1.

Button 40 |walue = i)

attribuer - Drapeaul

Maintenant, nous allons créer un processus qui change I'angle du servomoteur en fonction

de la valeur de «Drapeau1». Faites glisser le bloc depuis la palette «Contréle».

u programming-part22- SPE BLOCK - O x

-
& [ Fichier Edition Exécuter Aide an ..

Mouvement Contréle e

. o Start program
Capteurs Opérateurs
— —~ Drapeaut [0
a > eal

Variables atiribuer @

(e

call function

wait Y secs i Button A0 |walue = (@)

- attdibuer - Drapeaul
forever a P

-

repeat 3]

-t

foraverif

waituntil .__~




® A partir de la palette «Opérateurs, faites glisser <=»

vers le champ script.

u pregramming-part22- SPE BLOCK

3 [ Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contrble = —

Capteurs Opérateurs Start program

Variables a Drapeaul |attibuer [

if Button A0 |value = ()

i Drapeaul |attibuer EY- Drapeaul
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A partir de la palette «Variables», faites glisser et attachez du cété gauche

de >, Ensuite, paramétrez le coté droit sur 1.

n pregramming-part22- SPE BLOCK

& [E Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contréle =

Capteurs Opérateurs Start program

Variables apD attribuer )

Nouvelle variable
Supprimer une variable

[ ' prapeaut
athibue. G

changer aul |par

Button AD |value = [}

attribuer E§ - Drapeaul

Drapeaul =

@ A partir de la palette «Mouvement», sélectionnez et

déplacez-le dans . Entrez les valeurs 115 et 90 dans les blocs attachés

comme indiqué ci-apres.

ﬂ programming-part22- SPE ELOCK -

O >
-

b [ Fichier Edition Exécuter Aide A .

Mouvement Contrile —

Capteurs Dpérateurs Start program

Variables 3l or attribuer

set servomotor 09 | to ([EEIENRD deqd
DCmotor M1 | power
# DCmotor M1 |onat o if Button A0 |value = (i)

5 Dr 1 |attibuer - Drapeaul

DC motor M1 | off Brake

-

£ Buzzer |on frequency (R
Buzzer off

LED _ | on if | Drapeaul =3

Set servomotor D9 |t EEEIEY D degrees

set servomotor D9 |t (EIIED) 2 degrees

Le processus est maintenant complet. Ce dernier change I'angle du servomoteur

en fonction de la valeur de «Drapeau1».
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@ Connectez le groupe de blocs que vous venez de créer aux autres blocs comme
indiqué.

= programming-part22- SPE BLOCK

¢ [ Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contrile e

Capteurs Opérateurs Start program

Variables attribuer (@

set servomotor 09 | to ([EEIENRS ded

DCmotor M1 | power

DCmotor M1 |onat o i Button A0 |value = (i)

attribuer € - Drapeaul
DCmotor ML |off Brake 1]

Drapeaul =

£ Buzzer _|on frequency

Satservomotor D3 [to degrees
Buzzer off P

LED on setservomotor 09 | to {[ENIENRD degrees

® Faites glisser E depuis la palette «Contrble» et utilisez-le pour entourer le

groupe de blocs.

= programming-part22- SPE BLOCK

¢ [ Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contrile -

Capteurs Opérateurs Start program

Variables attribuer (@

| function
call function
"wai o) =
T 1 Button value = @

attribuer ) - Drapeaul
forever

o
repest @) sat servomotor 03 | to CEEIERED degrees
o T

setservomotor D7 | to (ETIEED degrees

foreverif .__~
N

A I'étape précédente, vous avez créé un processus qui change I'angle du servomoteur
lorsque linterrupteur a bouton poussoir est touché. Ce programme utilise une fonction de
boucle. Tous les processus sont exécutés aussitét que la commande est donnée, puis passe
immédiatement a I'étape suivante. Cela engendre la répétition en continu du processus tant que
le bouton est touché. Chaque boucle change la valeur de «Drapeau1» entrainant ainsi un

nouvel angle du servomoteur.
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Faites glisser de la palette «Contrble» et insérez-le dans la position

indiquée ci-dessous.

u programming-part22- SPE BLOCK

« B Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contréle e

Capteurs Opérateurs Start program

variables 4 Drapeaul |athibuer (@

(" [function

call | function L)
forever
[war i A0 =
wait E§ secs if Button A0 |value = @)
1 |attribuer E§- Drapeaul

forever
-
repaat

= Setservomotor D9 |t degrees

Drapeaul =

foreverif .. -
i Set servomotor 09 | to (ETIENED degrees
=

W
-

if

® Changez la durée de a 0.2 seconde.

0 X
=

=4 .

u pregramming-part22- SPE BLOCK

f [ Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contréle =

Start program

Capteurs Opérateurs

variables 1 | attibuer [

J function
[call | function IR
forever

if Butbon A0 |value = (@)

aul |atwibuer Y - Drapeaul

foraver

o

Setservomotor DI [to degrees

foreverif .__-

setservomotor D7 | to (ENIEIED degrees

Ainsi, toutes les 0.2 secondes, I'état de l'interrupteur a bouton poussoir sera

verifié.
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Connectez le groupe a comme indiqué.

&2 programming-part22- SPE BLOCK —

«p [ Fichier Edition Exécuter Aide an .
> [T ——
e Splraters

variables attribuer G

Nouvelle varable i Button A0 |wvalue = (8}
Supprimer une variable T o (1) rpesna

[Ed Drapeaui
Drapeaul =

Setsarvomotor DI [ to degrees

setservomotor 09 | to JERIEIRS degrees

Le programme est maintenant complet. Ce dernier change I'angle du servomoteur

connecté a D9 de 115 degrés a 90 lorsque l'interrupteur a bouton poussoir est touché.

@ Choisissez «Transférer» depuis le menu «Exécuter» pour observer comment votre
programme fonctionne.
Répétez les étapes ci-dessus pour recréer le méme programme pour les deux autres

servomoteurs. Faites glisser le programme terminé vers le bas et dupliquez le bloc en

Button AD |value = [

cliquant droit sur le bloc

& programming-part22- SPE BLOCK

&b B Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement Contrile

Capteurs Opérateurs

Les blocs seront

dupliqués

- Drapeaul

Drapeaul =

Set servomotor (09| to S

Set servomotor D9 | to (EEIENED degrees
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Séparez les blocs dupliqués. Faites glisser et relachez dans la palette

«Controéle».

= programming-part22- SPE BLOCK — [m] X
==

«p B Fichier Edition Exécuter Aide an ..

LS00 SITSIE Controle ;

Capteurs Opérateurs I———
= = o - Drapeau1 [0

Variables

- Drapaaul

function

= 0.2
= function waai secs

wait € secs Drapeaul = £

Setservomotor 02 | to degrees

setservomotor D9 | to (EFIENED degrees

@ Cliquez sur le bouton «Nouvelle variable» dans la palette «Variables». Entrez

«Drapeau2» comme nom de variable.

= pregramming-part22- SPE BLOCK — O x

@ B ricnid- GUANRZSUL rer aide = ..

mMouvement Contrile

e i QLT AL LR L
! Button A0 |value = (@ Drapeaul EFEN

Variables

attribuer €8 - Drapeautl
la «Drapeau2»
[£d  Drapeaut

attribuer [

e [T ___ Nom gofiriabler _ ® Cliquez

|Drapeau2|

La boite de dialogue du

paramétrage du nom

~__

21 Remplacez le nom «Drapeau1» par «Drapeau2» dans le bloc dupliqué.

] programming-part22- SPE BLOCK —

m]

x
5 BH Fichier Edition Exécuter Aide @C“que @Sélec .'. |

Mouvamant fantals g

capteurs Opérateurs L) (LU
J i Button A0 |vs'se =) _Drapeaul [ 1 |
-
: AV PR) - repeeut
Nouvelle variable Drapeau2
Supprimer une variable

[Ed Drapeaul
[E ' prapeauz

Drapeaul =

1 | attribuer )

changer =aul |par

Setsarvomotor 09 | +to dagreas

Setservomotor D9 | to ENIENRD degrees
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22 Faites glisser sur le coté droit de (). Le bloc déja présent réapparaitra.
Toutefois il est préférable de le supprimer en faisant un clic-droit dessus. Ou vous
pouvez simplement le faire glisser dans la zone palette pour le supprimer.

23 Dupliquez le bloc afin de faire deux nouvelles duplications

des blocs puis attachez-les aux blocs originaux L Button £0_|value §

[Z programming-part22- SPE BLOCK - m] hq
==
2 [E Fichier Edition Exécuter Aide an ..
Mouvement Contréle
Capteurs Opérateurs
— M

[Ed ' Drapeaut
[d ' Drapeauz

[Ed ' Drapeau3 il
" Drapeau2

set servo 10 to degrees

Setservomot r 010 to EFIENRD degrees

Créer une liste

24 Dupliquez de nouveau les deux blocs venant d’étre dupliqués et attachez-les aux blocs

originaux.

= programming-part22- SPE BLOCK - O X
r

b [ Fichier Editon E

Mouvement Contrile
Capteurs Dpérateurs

Variables

Attachez-les aux

———— blocs originaux
'

E Drapeaul

[ Drapeauz
[£d Drapeauz
a]Dra 1 | attribuer . o — e e
— upligue 2

changer par

Créer une liste

set servomotor D10 | to degrees

setservomotor 010 | to ([ EFIERD degrees

" Drapeauz

Set segg

Attachez-les aux

Gt e [ blocs originaux
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25 Paramétrez le troisieme servomoteur. Créez une variable «Drapeaud».
. programming-part22- SPE BLOCK (1) Cliquez sur

<% B Fichier Edition Exécuter Aide

Mouvement contrile

Capteurs Opérateurs

T e — Drapeaul 000
variables Drapeau2 [0

Drapeauz

Supprimer une varable

[ Drapeaut Drapeau2

La boite de

ez la «Drapeau3
dialogue du

, Nom de variable?
paramétrage du

permis)

nom de la variable

Suivez exactement les mémes étapes que pour le servomoteur deux. Toutefois, nommez
cette fois-ci la variable «Drapeau3» et choisissez D11 pour le servomoteur.

programming-part22- SPE BLOCK

O

x

S

«# B Fichier Edition Exécuter Aide an ..

Houyement ContrGle ;
Capteurs Opérateurs

. i " Button Al |value =) Drapeau1 NN
Variables Drapeau2 [0
attribuer Y - Drapeauz Drapeaus I

Nouvelle variable

Supprimer une variable i " Button Al |value = [

[E  Drapeaut
[Ed Drapeauz
[Ed  Drapeauz

. Drap ittribuer ) - Drapeau3

a Dr: 1 |atiribuer o

changer caul |par

' Drapeauz

Setservomotor D10 | to degrees

Setservomotor D10 | to {EFIENRS degrees
s “-apeau3

Setservr- _%w D11 | o degreas

Setservomob v 011 | o (EFIERD degrees
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26 Changez les variables des blocs du servomoteur «Drapeau3» a 50 et 150 degrés.

& programming-part22- SPE BLOCK

Mouvement Contréle

Capteurs Opérateurs

Variables

nouvelle variable
Supprimer une variable
[&d Drapeaut

[Z] Drapeau2

[£d Drapeaus

27 Attachez les blocs de maniére similaire aux positions indiquées ci-dessous.

< =

Fichier Edition Exécuter Aide

Drapeauz =

Setservomotor

Drapeau2

Drapeau?

to degrees

Setservomotor D10 | to  EFIENR degrees

Drapeau3 =

Setservomotor

Setservomotor

Start program

&4 Drapeaul |attibuer [

forever

I3 Button value = i)

Drapesul |attribuer €3 - Drapeaul

Drapeaul =

1> QTR degrass

o ) degrees

Set servomotor DS | to degrees

Setservomotor D

to (ETIEED degrees

1= programming-part22- SPE BLOCK

- [m] =

< =

Mouvement

Capteurs

Nouwelle variable

[Ed ‘Drapeaul
[ (Drapaauz
[E "Drapeau3

& Drapeaul | attibuer )
changer Dr ul | par E§

Fichier Edition Exécuter Aide

Button AL |value = (@

r peau? | attibuer E§

Drapeauz

Button AL |value = @

attribuer

Drapeauz

Setservomotor

Setservomotor

Drapeau?

Setservomotor

Setservomotor

St tprogr.m

value

1 | attribuer Drapeaul

Drapeau3

™ degrees

to (EFIEED degrees

- degrees

™ degrees

ot corvomo tor| 525 £ s

Setservomotor D

|

to D degrees

*
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a Drapeaul

28 Faites glisser deux blocs et attachez-les aux positions indiquées

ci-dessous. Sélectionnez «Drapeau2» et «Drapeau3».

u programming-part22- SPE BLOCK

m]

*

— —m
& B Fichier Edition Exécuter Aide ah ..

Lioszanmnt Contrila - g

Capteurs Opérateurs Start program
g -
Variables 3 | attribuer B} Drapeauz I
o ]
Nouvelle variable 3 _ attribuer @
Supprimer une variable forever

Bl Drapeaul if Button A0 |value =)

[Ed Drapeau2 5 Drape attribuer Y - Drapeaui

[ Drapeauz

Button Al |value =)
ul |attribuer [

ab 2 | attribuer Y - Drapeau2
changer Crapeaul |par E) ] fisiaa ()70

attribuer - Drapeau3

Drapeaul =

Setservomotor D9 | to degrees

Setservomotor 09 | to [ETIEIRD degrees

Drapeau? =

Setservomotor D10 |to degrees

setservomotor D10 | to EEIERY degrees
Drapeau3 =

setservomotor D11 | to {EFIERD dearees

Setservomotor D11 |to degrees

Le programme est maintenant complet. Ce dernier change langle des
servomoteurs connectés a D9, D10 et D11 lorsque les interrupteurs a bouton poussoir A0,
A1 ou A2 sont touchés. Choisissez «Transférer» depuis le menu «Exécuter». Lorsque le
transfert sera terminé, toucher A0, A1, ou A2 fera bouger le bras.
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