Programmer une carte Arduino
mBlock

mBlock est un environnement de programmation graphique basée sur Scratch 2.0

avec

NB : Un Shield des modules connexions GROVE sont utilisés ici.

1 - Téléchargement, Installation, Configuration

B _ , .
a) Téléchargement et Installation R — e

English
ERPL
Télécharger le logiciel ici : http://www.mblock.cc/download/. B
Puis installer sur c : Fycoomd
Portugués
. . Nederlands
b) Configuration Tarkce
. . . 2=0
- choisir la langue : Choix de la langue > Francais SEA=
- installer les pilotes Arduino pour reconnaitre la carte : =5
. . ltaliano
Connecter > Installer les pilotes Arduino
Hebrew
Connecter Choixdela carte Choix des extensions v Frangais
par port série (COM) > Eesti
par Bluetooth > Espafiol
WiFi (2,4GH >
pa,r i Deutsch
Réseau >
_ Dansk
Microprogramme
Mettre a jour le microprogramme Jazyk
Réinitialiser le programme par défaut Svenska
Voir les fichiers source ) )
s s A Changer la taille de police b]

I Blocs & variabigs

L)

- choisir l'extension Arduino : Choix des extensions > Arduino

s e . . . Arduino v
Les blocs spécifique Arduino sont accessible sous la rubrique

« Pilotage » Arduino - générer le code

lire I'état logique de la broche @)

lire la valeur sur la broche Analogique

Choix des extensions Choix de la langue  Aide durée de I'état 1 sur la broche Numéri
Gérer les extensions Ctrl+Shift+T mettre I'état logique de la broche @ a

Restaurer les extensions envoyer sur la broche PWM~ @ Ia vale

Vider le cache :
jouer un son sur la broche @ : note (§

. e orienter le servo-moteur de la broche
Communication

distance mesurée par ultrason : broch

durée depuis initialisation

initialiser le chronométre

P. PUJADES/ N. TOURREAU — Ac-Toulouse Page 1/8


http://www.mblock.cc/download/

- connecter la carte :

Choix de la carte > Arduino Uno

puis Connecter > par port série (COM) > COM x

Connecter Choix de la carte  Choix des extensions

par port série (COM)
par Bluetooth
par WiFi (2,4GHz)

Réseau

Microprogramme

Mettre 3 jour le microprogramme
Réinitialiser le programme par défaut
Voir les fichiers source

Installer les pilotes Arduino

Arduino

[¥ Arduino Uno

Ccom3

v coms

&

Si la carte est bien reconnue et connectée, le point rouge passe au vert !

- passer en mode Arduino : Edition > Mode Arduino

Edition Connecter Choixde la carte

Annuler la suppression

Cacher la scéne

8 riBb - B 06 SN Fros Wt ST N LIt - fube B0 siie IUOMA COSASTE - Firi Smajasté
Fihems  Bin  Connects  Chaw e lcane  Chos e stermens  Oes de s ngus  Aide

Petite scéne &+ 33
Mode turbo 1
Mode Arduino e —
Srduna ® -
o - oinirer o oo
R s Fitat kogaus ds b brache 8]
s s vabins s I bios Ansoa

Arduino Leonardo
Arduino Nano ( mega328 )
Arduino Mega 1280
Arduino Mega 2560

Makeblock

Me Orion

Me BaseBoard
Me UNO Shield

mBot

Others

PicoBoard

Choix de la carte  Choix des extensions

Choix delalangue Aide

cripts >

Mouvement

locs & variables

Arduino ¥

IE,er\emen‘.s
ICr,untr.ﬁle

Capteurs

I Opérateurs

Pilotage

Arduino - générer le code

lire I'état logique F - la brocheﬂ

lire la valeur ~ar la broche Analogique

11 d@nchude <Arduing h>
e

cuer dara Mdamna

07 doubks angle_rad = FFB0.0
¥ coutke angie_deg = 180 &P

el i)

w1 b

canrw ddann (0 fodama
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2 - Programmation des Capteurs (en entrées)

a) Capteurs sur entrées Numérigues
Bouton poussoir, Touch, Capteur de lumiére, Détecteur de présence, Suiveur de ligne, ...

ine Finder

Le capteur se connecte sur
I'un des ports D2 a D8

=4
- Ajouter les blocs pour obtenir ce programme : Test sur le port D2 Logique
Si D2 activé ou = « 1 » logique
Arduino - générer le code Alors ... Sinon ...

si“ lire I'état logique de la broche @ =Y Zalors

SI OUI ALORS activer la Sortie D3

mettre I'état logique de la broche @ a

sinon
mettre I'état logique de la broche © 3 (TT9 SINON ne pas activer la Sortie D3

- Transférer le programme dans la carte Arduino :

B3| oo
-
x: 24 | 01 #include <Arduino.h>
v 02 #include <Wire.h>
03 #include <Servo.h>
04 #include <SoftwareSerial.h>

AURNIC = gedlenes e ooy 07 double angle_rad = PI/180.0;

08 double angle_deg = 180.0/PI;

2 void setup(¥
3 pinMode(2,INPUT);
14 pinMode(3,QUTPUT);
5
o

}

17
18 void loop({
19
— » 20 if(((digitalRead(2))==(1)){
Commencer le téléversement 21 digitalwrite(3,1);
22 elsef
23 digitalWrite(3.0);
Téleversament fini 24 } i

2 }

Ce programme permet d’allumer une DEL si le bouton
poussoir est activé. Sinon, la DEL reste éteinte.

La DEL est branchée sur le port D3 et le bouton poussoir sur le
port D2.
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b) Capteurs sur entrées Analogiques
Potentiometre, Joystick, Capteur de Température, ...

Le capteur se connecte sur l'une
des entrées analogiques de AD a A3

20 2AB 2A7 246 2A5 0 2A4 243 2A2 20 270

# 0 o 0o 0o 0o o 0o 0o 0o 0o o
0y N NN N TN NG I N NN N I
%240 2 0o 0o 0 0 0o 0 0 0 1 0
v

Les entrées analogiques convertissent la valeur
d'entrée (une tension entre 0 et 5V) en valeur
numeérique sur 10 bits.

Soit 1024 valeurs possibles de 0 a 1023.

- Ajouter les blocs pour obtenir ce programme :

Test sur le port A2 analogique
Si la valeur codée est inférieure a 512

Arduino - générer le code .
: Alors ... Sinon ...

répéter indéfiniment

si lire la valeur. sur la broche Analogique a i 51 alors ST OUI ALORS activer la Sortie D3

mettre I'état logique de la broche @) 3 m

sinon
mettre I'état logique de la broche € 3 (EEW

SINON ne pas activer la Sortie D3

- Transférer le programme dans la carte Arduino :

@ LT téléverser dans [Arduino
=

Ce programme permet d’allumer une del si le

AT — capteur est dans la premiere moitié de sa plage
V7 02 #mcludezwlre.n: . . s < 1. .
8 e d’utilisation, c’est a dire entre 0 et 2,5 volts, soit
05 s
Arcuino - généror la code e entre 0 et 512 en numérique.
Tepeter Rulcument 0% double angle_deg = 180.0/PI:

si lire |a valeur sur la broche Analogique € < ] alors

mettre I'état logique de la broche @ a
sinon

12 void setup(}
13 inMode(A0+2,INPUT);
mettre I'état logique de la broche @ 2 (199 14 EmMoqe&,QUTPUT)‘)

16 }

18 void loop(}

Commencer le téléversement 20 if((analogRead(A0+2)) < (512){
21 digitalWrite(3,1):
22 Jelse{
Téléversement fini 23 digitalWrite(3,0):
24}

28 }
:

La DEL est branchée sur le port D3 et le potentiometre sur le port A2.
25v
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3 - Programmation des Actionneurs (en sortie)

a) Actionneurs sur sorties Numeériques
DEL, Moteur (1sens), Relais, ... P

Le relais se connecte sur
I'un des ports numériques.

Lampe 12V

La del se connecte sur I'un
des ports D2 a D8
12V Volts maximum

pour les éléves !
10A max

- Ajouter les blocs pour obtenir ce programme :

Arduino - générer le code
mettre I'état logique de la broche @ 3

e O

Activer la Sortie D6

Pause de 1 seconde

mettre I'état logique de la broche (3 2 (TN er] _
[_, are € sacondes Ne pas activer la Sortie D6

Pause de 1 seconde

- Transférer le programme dans la carte Arduino :

"‘/ GG téléverser dans [Arduino

01 #include <Arduino.h>

02 #include <Wire.h>

03 #include <Servo.h>

04  #include <SoftwareSerial.h>
05

06

07 double angle_rad = PI/180.0;
08 double angle_deg = 180.0/PI;

e

-

Arduino - générer le code

09
10
12 void setup(}
13 pinMode(6,0UTPUT);
14
e )
16
17  void loop(}
18
| ™ 19 digitalWrite(6,1);
Commencer le téléversement 20 delay(1000*1);
21 digitalWrite(6,0);
Téléversemeat fini 22 delay(1000*1);

Fermer 25

Ce programme permet d’allumer une DEL alternativement toutes les 1 seconde.

La DEL est branchée sur le port D6.
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b) Sorties PWM

- Une sortie PWM sur une carte Arduino est une sortie Numrique dont les signaux ont toujours une valeur LOW

ou HIGH. Mais le principe est de construire un signal qui est alternativement LOW et HIGH et de répéter tres
vite cette alternance en faisant varier la fréquence du signal.

Dans le cas d'une DEL, elle est alternativement allumée et éteinte mais le cycle est tellement rapide que la
persistance rétinienne nous donne 1’illusion d’'une DEL allumée en permanence. Prenons par exemple une
période de 10ms, soit une fréquence de 100Hz. Si la DEL est allumée pendant 5ms et éteinte pendant 5ms,
comme sur la figure ci-dessous, I’impression sera une luminosité de 50% de la luminosité maximum.

A HIGH
PMW a 50% (5V ou3,3V)
La fréquence est de 100Hz, le
rapport cyclique de 50% 5ms 5ms
LOW
(ov)

= 1ms —=

Si la DEL est allumée pendant 1ms et éteinte pendant 9ms, 1’impression sera une luminosité de 10% comme sur
la figure ci-dessous.

. HIGH
PWM a 10% (5V ou 3,3V)
ims |==
La fréquence est de 100Hz et le oms
rapport cyclique de 10%.
LOW
(ov)

= 10ms

Le pourcentage de temps passé a 1’état HIGH sur la période du signal est appelé le rapport cyclique. 11 varie
donc de 0%, le signal est tout le temps LOW, a 100%, le signal est tout le temps HIGH.

Dans le cas d'un moteur, c'est la vitesse de rotation qui sera variable en fonction de la fréquence paramétrée...
- Sortie PWM sur une Arduino UNO: 3,5, 6, 9, 10 et 11
- Tableau de correspondance :

AETEUT! 5 10 15 20 25 30 35 40 45 50 55 60 65 70 75 80 85 90 95 100

Cyclique %

Valeur sur 8

bits 0 | 132638 |51|64 |77 |89 102/115/128|140|153|166|179|191 204|217 |230|242|255

- Programme pour une DEL qui s'éclaire a différents niveaux de luminosité :

:
Allumer la DEL connectée sur le port D3

a 100 % de luminosité

envoyer sur la broche PWM~ @) la valeur

Allumer la DEL connectée sur le port D3
a 50 % de luminosité

envoyer sur la broche PWM~ @) Ia valeur §liN

Eteindre la DEL

P. PUJADES/ N. TOURREAU — Ac-Toulouse Page 6/8



- Variation de l'intensité lumineuse d'une DEL a partir de la valeur d'un potentiomeétre :

Arduino - générer le code

envoyer sur la broche PWM~ e la valeur | arrondi de lire la valeur sur la broche Analogique ﬂl fﬂ

-

Comme déja vu au 2.b, la valeur en entrée du potentiomeétre est comprise entre 0 et 1024 soit 4 fois plus que
valeur attendue pour le rapport cyclique en sortie PWM (d'ou la division par 4).

c) Le servomoteur 00°

15° 165°

0 166°

Le servomoteur se connecte
sur l'un des ports de D2 a D8.

Amplitude angulaire théorique : 0° a 180°

. . Amplitude angulaire réelle : 15° a 165°
Ajouter les blocs pour obtenir ce programme : Y

Arduino - générer le code Mettre le servomoteur connecté
sur le port D7 en position 0°

orienter le servo-moteur de la broche @ 3 un angle de 9 °©
) Mettre le servomoteur connecté

sur le port D7 en position 90°

orienter le servo-moteur de la broche @ 3 un angle de € ©

r'_ @ secondes Mettre le servomoteur connecté
orienter le servo-moteur de la broche @ 3 un angle sur le port D7 en pOSitiOl‘l 180°

d) Le buzzer

Pour émettre un son, le buzzer a besoin
de 3 parametres :

- le port de connexion

- lanote : C2, D2, ... (voir correspondance ci-contre)

- la durée de la note (1/8, 1/4, 1/2, 1, 2 temps) Jouer sur e buzzer connecté sur le

port D3 un DO sur 1 temps

Arduino - générer le code -
: : : Jouer sur le buzzer connecté sur le

port D3 un RE sur 1/2 temps

jouer un son sur la broche € : note fréquence m
» ’

jouer un son sur la broche @ : note fréquence Jouer SUI‘Dlg buzll\flelr Conlnecte sur le
P ort un sur 1 temps

jouer un son sur la broche @ : note P fréquence P P
»

jouer un son sur la broche @ : note fréquence Jouer sur le buzzer connecté sur le
iy port D3 un DO sur 2 temps
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e) 2 Moteurs — 2 Sens

Pour piloter 2 moteurs dans le 2 sens, un shield supplémentaire est
nécessaire. Il s'agit ici du RUSHIELD (vendu par Technologie

Services)
Sortie 11 Sortie 9 PWM

0 = marche arriére 0 = arrét
Moteur 1 (M1)
1 = marche avant 255 = vitesse max
Sortie 12 Sortie 10 PWM
Moteur 2 (M2) 0 = marche arriere 0 = arrét
1 = marche avant 255 = vitesse max

Ajouter les blocs pour obtenir ce programme :

ino - générer le code

M1 et M2 vitesse maximum

envoyer sur la broche PWM~ @) 1a valeur €539
:envoyer sur la broche PWM~ €9 Ia valeur M1 et M2 marche avant Le robot avance

mettre I'état logique de la broche €8 3 ' pendant 5 secondes
mettre I'état logique de la broche €B) 3 Attendre 5 secondes

>

envoyer sur la broche PWM~ @) 1a valeur €309
envoyer sur la broche PWM~ €9 la valeur G Le robot tourne a droite

mettre I'état logique de la broche €8 2 pendant 1 seconde
mettre I'état logique de la broche @ a @

envoyer sur la broche PWM~ ) 1a valeur G309
envoyer sur la broche PWM~ €9 Ia valeur Le robot recule pendant
mettre I'état logique de la broche €§9 2 (B9 3 secondes

mettre I'état logique de la broche @ a @
envoyer sur la broche PWM~ @ la valeur (39

envoyer sur la broche PWM~ €19 12 valeur (B

Le robot s'arréte
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