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Environnement de programmation en blocs Studuino Guide [Moteur à courant continu et servomoteurs]



Ce document est un tutoriel pour l’environnement de programmation en blocs Studuino. L’environnement de programmation Studuino étant en développement, les présentes instructions sont amenées à être modifiées ou révisées si nécessaire.
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5. Moteurs à courant continu 5.1. Contrôler un moteur à courant continu Dans cette section, vous allez apprendre comment configurer et contrôler un moteur à courant continu par l’intermédiaire d’un programme que vous aurez élaboré.



5.1.1. Connecter un moteur à courant continu au circuit Studuino Assemblez la voiture comme indiqué ci-dessous. （１）Attachez les roues au moteur à courant continu comme indiqué ci-dessous. ★ Faites en sorte que la roue droite et gauche soient symétriques.



（2）Attachez le moteur à courant continu au bas du circuit.



(3) Faites la roue arrière à partir des blocs Artec.



(4) Connectez le moteur et le boitier de piles au circuit Studuino. M1: Moteur à courant continu droit M2: Moteur à 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 le port de l’environnement de programmation en blocs afin qu’il s’accorde aux pièces connectées à votre Studuino. Sélectionnez «Edit» dans le menu, puis sélectionnez «Port Settings» pour accéder à la boite de dialogue de réglages. Assurez-vous que M1 et M2 soient bien cochés dans l’espace «DC Motor».



Assurez-vous que ces cases soient cochées
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5.1.3. Programmer Maintenant, nous allons créer un programme qui va permettre de contrôler le moteur à courant continu connecté à M1, et de changer les paramètres du mode test pour voir comment le moteur répond. ①



À partir de la palette «Motion», sélectionnez



,



et connectez-les ensemble. ② Faites



glisser



de



la



et



③ Attachez les blocs à



palette



«Control»



et



insérez-le



entre



.



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



Paramétrez la vitesse de rotation du moteur à courant continu à 100. Commencez la rotation du moteur à courant continu 1 seconde d’attente Interrompt la rotation du moteur à courant continu



④ Vérifiez comment le moteur à courant continu tourne. Connectez votre circuit Studuino au PC en utilisant le câble USB. Choisissez «Test ON» depuis le menu «Run». ⑤ Cliquez sur



après être entré dans le mode test. Cliquez sur



Le programme se lancera en mode test.



Le moteur à courant continu connecté à M1 tournera pendant une durée d’une semaine puis s’arrêtera.



⑥ Définissez la valeur du bloc



sur 50, puis cliquez sur



.



Le moteur à courant continu tournera plus lentement. 4



⑦ Ramenez de nouveau la valeur de



à 100 et paramétrez



sur «counterclockwise». Cliquez sur



.



Le moteur à courant continu tournera en sens inverse. ⑧ Changez



de nouveau sur «clockwise». Définissez sur «coast», puis cliquez sur



.



Le moteur à courant continu tournera en sens inverse et exécutera un arrêt en rotation libre. ★ La valeur de 100 correspond à la vitesse de rotation maximum du moteur à courant continu. Saisir une valeur supérieure à 100 ne fera par tourner le moteur plus rapidement. ★ Le moteur à 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 à courant continu. Afin que votre moteur à courant continu fonctionne, il faut un montant minimum de courant électrique.
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5.2. Contrôler une voiture Maintenant, nous allons créer un programme qui va utiliser deux moteurs à courant continu afin de faire avancer, reculer et permettre à la voiture de tourner.



5.2.1. Programmer Tout d’abord, nous allons créer un programme qui va permettre à la voiture d’avancer. ① À partir de la palette «Control», choisissez



. Sélectionnez «new...» en



cliquant sur ▼. Nommez la fonction «forward» et cliquez sur OK.



puis sélectionnez «new» ② Entrez un nom Une boite de dialogue du paramétrage du nom apparait.



③ Cliquez



② À partir de la palette «Motion», choisissez les blocs et



, , puis connectez-les au bloc



dans le champ script les uns à la suite des autres.
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③ Faites glisser



depuis la palette «Control» et insérez-le entre et



④ Dans les blocs



.



, et



, passez de M1



à M2.



⑤ Attachez



à



.
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Le programme est maintenant complet.



・ Paramètre la vitesse des moteurs à courant continu M1 et M2. ・ Les moteurs à courant continu M1 et M2 commencent à tourner ・1 seconde d’attente ・ Les moteurs à courant continu M1 et M2 s’arrêtent



⑥ Maintenant observez comment la voiture se déplace. Connectez le circuit Studuino au PC en utilisant le câble USB. Choisissez «Test ON» depuis le menu «Run». ⑦ Cliquez sur



après être entré dans le mode test. Cliquez sur



Le programme se lancera en mode test.



La voiture avancera pendant une seconde puis s’arrêtera. ⑧ Cliquez sur



pour arrêter le mode test. Cliquez sur



Ensuite, nous allons créer un programme qui va permettre à la voiture de reculer.
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⑨ Clic droit sur



et sélectionnez «Duplicate».



①



Clic-droit



② Sélectionnez «Duplicate»



Les blocs se dupliquent



⑩ Cliquez sur ▼au niveau du



dupliqué puis sélectionnez «new...». Nommez



la fonction «backward» et cliquez sur OK.



①



Cliquez sur ▼ puis sélectionnez «new…»



Une boite de dialogue du paramétrage du nom pour le groupe dupliqué apparait.



② Saisissez un nom



③ Cliquez
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⑪ Dans le groupe nommé «backward», paramétrez le sens de la rotation sur «counterclokwise» sur



⑫ Cliquez sur ▼ dans



et



.



puis sélectionnez «backward».



Le programme est maintenant complet. Lorsque le programme exécute les étapes 6 et 7, la voiture recule pendant une seconde puis s’arrête. Ensuite, nous allons créer un programme qui va permettre à la voiture de tourner dans le sens des aiguilles d’une montre.
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⑬ Créez une nouvelle fonction appelée «rotationRight» en suivant les étapes 8 et 9.



Dupliquez la fonction «forward» et nommez la nouvelle fonction «rotationRight».



⑭ Paramétrez le bloc



de la première ligne sur «counterclockwise».



Sélectionnez «rotationRight» en cliquant sur ▼ au niveau du bloc



.



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’arrêtera.
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Ensuite, nous allons créer un programme qui va permettre à la voiture de tourner dans le sens contraire des aiguilles d’une montre. ⑮ Créez une nouvelle fonction appelée «rotationLeft» en suivant les étapes 8 et 9.



Dupliquez la fonction «forward» et nommez la nouvelle fonction «rotationLeft».



⑯ Paramétrez le bloc



de la seconde ligne sur «counterclockwise».



Sélectionnez «rotationLeft» en cliquant sur ▼ au niveau du



bloc.



Le programme est maintenant complet. Suivez les étapes 6 et 7. Vérifiez sur la voiture tourne dans le sens contraire des aiguilles d’une montre pendant une seconde puis s’arrête.
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5.3. Contrôler une voiture en utilisant un accéléromètre Maintenant, nous allons créer un programme qui utilise un accéléromètre pour contrôler la voiture. Basez votre programme sur la section précédente. Un accéléromètre fonctionne en calculant les accélérations sur les axes X, Y, et Z. Il calcule les variations de vitesse sur une période de temps donné.



Z X



Y



Comme l’accéléromètre bouge sur différents axes, chaque valeur change comme indiqué ci-dessous.



Un accéléromètre fixe a 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 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.
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5.3.1. Connecter un accéléromètre au circuit Studuino Connectez un accéléromètre au connecteur A4 (capteur/ DEL/ avertisseur sonore) sur le circuit Studuino. A4-A5



Les quatre fils de l’accéléromètre se connectent sur A4 et A5.



Accéléromètre



5.3.2. Paramétrage du port Avant de commencer à programmer, définissez le port d’information de l’environnement de programmation en blocs pour qu’il s’accorde à votre circuit. Sélectionnez «Edit» dans le menu, puis dans le menu déroulant sélectionnez «Port Settings» pour accéder à la boite de dialogue de réglages. Dans la boite de dialogue de réglages du port, cochez A4 et A5 et choisissez accéléromètre.



Cochez les cases A4 et A5 et sélectionnez «Accelerometer».
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5.3.3. Vérifier l’accéléromètre Trouvez la valeur de l’accéléromètre. Connectez votre circuit Studuino au PC en utilisant le câble USB. Choisissez «Test ON» depuis le menu «Run». Dans le mode test, le circuit du capteur apparait et indique "[A4/A5] Accelerometer". Les valeurs de l’accéléromètre mesurent l’inclinaison sur une tranche allant de 0 à 100 et où 50 correspond à un niveau parfait sur le sol. Lorsque l’inclinaison devient positive, la valeur tend à se rapprocher de 100 tandis que pour une inclinaison négative elle tend vers 0. Inclinez l’accéléromètre et notez les variations de valeur.



Les valeurs changent en fonction de l’inclinaison.



Maintenant, quittez le mode test en sélectionnant «Test OFF» depuis le menu «Run».
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5.3.4. Programmer Pour ce chapitre, nous utiliserons le programme qui permettait à la voiture d’avancer, de reculer ainsi que de pivoter, et qui a été abordé dans la section 5.2.1.



① Définissez la valeur du bloc



sur 0.1.
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② Paramétrez



et



sur «Coast».



③ Dans le groupe de fonction «forward», déconnectez , puis faites reglisser



et vers la palette de



bloc.



①



Déconnectez



② Faites revenir vers la palette de bloc
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④



Attachez



à



⑤ Suivez les étapes ③ et ④ pour supprimer le bloc



.



des autres



groupes de fonction.
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⑥ À partir de la palette «Motion», faites glisser deux les à



. Paramétrez le second



et attachez sur M2 comme



indiqué.



⑦



À partir de la palette «Control», faites glisser et attachez



⑧ À partir de la palette «Operators», faites glisser et attachez



comme indiqué.



comme indiqué.
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⑨



À partir de la palette «Sensing », faites glisser et attachez



du côté gauche de



⑩



. Ensuite, paramétrez le côté droit sur 40.



À partir de la palette «Control», faites glisser et attachez



du début de



⑪ Clic droit sur



au niveau



, puis sélectionnez la fonction « forward».



et sélectionnez «Duplicate». Cliquez droit et sélectionnez «Duplicate».



Les blocs se dupliquent
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⑫ Connectez les blocs dupliqués aux blocs d’origine.



⑬ Cliquez droit sur



et sélectionnez 
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