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e Dans un ordinateur (et un microcontréleur),
I'information est stockée en binaire sous forme
d’'une succession de ‘0’ et de ‘“1’: des bits.

e Par exemple ‘00111010’ peut repréesenter une
information, mais son interprétation depend du
contexte!
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e Le signal est transmis par les valeurs de tension:
o ‘0’ correspond en general a 0V
o ‘1’ correspond en general a 5V

On/sv

-

e La valeur d'un signal digital vaut soit ‘0’, soit
“1”, mais pas autre chose!
La valeur est discrete.

e Exemple: bouton — soit relache, soit presse
LED — soit allumeée, soit éteinte

OFF/ov




e Au contraire, un signal analogique peut
librement varier entre OV et par exemple 5V.

5V
e Le signal analogique (qui peut prendre
n'importe quelle valeur) ne peut pas étre

directement stocké dans un ordinateur
(qui a une memoire finie)
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e (Certaines pattes du microcontroleur
correspondent a des GPIO (General Purpose
Input Output)

e Un GPIO peut étre configuré a volonteé soit en
mode entrée, soit en mode sortie, mais pas
les deux en méme temps!

| \ Un autre GPIO

U GPIO / !



roe9eely

e Comment choisir le mode entrée ou sortie dans
un programme en cours ?

e On appelle la fonction pinMode(number, )
o number correspond au numeéro du pin en
guestion
o vaut généralement INPUT ou OUTPUT

| \ Un autre GPIO
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e Entrée digitale

o fonction digitalRead(number)
o retourne:

m soit HIGH (“1°) pour un pin entre 3V et 5V
m soit LOW (‘0’) pour un pin entre OV et 2V
m Entre 2 et 3V: On ne peut pas savoir!
e Entrée analogique
o fonction analogRead(number)

o retourne une valeur entre 0 et 1023 pour une
tension entre OV et 5V
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e Sortie digitale
o permet d'appliquer une tension (soit 0V, soit
5V) sur un pin spécifique
o fonction digitalWrite(number, )
0 vaut soit HIGH (5V) soit LOW (0V)

e Sortie analogique
o permet d’appliquer un signal dont la valeur
moyenne est entre 0V et 5V
o fonction analogWrite(numero, )
o entre 0 et 255 (255 correspond a 5V)






e Une carte d’interface regroupant différents
connecteurs et éléments de base
e Se branche directement sur le PRismino
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Les éeléments du shield
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e DIP switch
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Les éléments du shield
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Les éléments du shield
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e Connecteur vers la
PowerBoard
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Les éléments du shield

e Connecteur vers les moteurs
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Les éléments du shield

e (Connecteurs vers les
servomoteurs
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e Connecteur de communication
avec d’'autres modules




Module Bluetooth

Peut étre soude derriere le shield
Ne peut pas étre soude en méme
temps que le DIP switch

Son utilisation sera abordée dans
un futur démon
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Quelques notions de terminologie...

e |Les difféerentes tensions ':rm , D11 ¢
L _ | OO 5

utilisées dans le kit: - =

o PGND sERUD N BZR/8 €

o GND = Ground = référencel = ® | :

.UIN ] BTN/7 @

(correspond au OV). -1 0 B4 =7

o 5V =VCC = la tension ::;%Q ‘ ala \ RRATEL

d’alimentation du uC :23". by

o VB = la tension des e e | R

batteries






{ Fonction exécutee une seule fois,
)
au lancement du programme

- 1 Lt
___F. _-\_-_--\_

{ Fonction exécutée en boucle :

| c'est le code principal

e Pour utiliser la bibliotheque Robopoly, inserer au
début du fichier:  #include < .h>



La numerotation des pins

e Tous les pins GPIO peuvent
étre en entrée/sortie digitale
o de0a13etde A0 a A5

e Seuls certains pins peuvent
étre en entree ou sortie
analogique
o entree analogique: A0 a A5
o sortie analogique: 3, 4, 5, 6, °

9,10, 11,13

e exemple: pinMode(4, INPUT);



e Chaque élément du Shield est assigné
a un pin du PRismino:
o DIP Switch O et 1

o Bouton 7 N
o Servomoteurs 5 et 6 - O
o Buzzer 8 o
o Moteurs 9, 10, 11, 12 :;‘fz
o LED 13
o Potentiomeétre A 2

e On ne peut pas utiliser en méme temps un pin et
I'élément du Shield qui lui est associé



e Pas besoin de se souvenir des numeros de pins
par coeur! La bibliotheque Robopoly contient
les définitions suivantes:

Element N° de pin Def Element N° de pin Def

DIP switch 1 0 DIP1 Bouton 7 BTN
DIP switch 2 | 1 DIP2 Buzzer 8 BZR
Servo n°1 5 S1 LED 13 LED
Servo n°2 6 S2 Potentiométre | AO POT

ex: digitalWrite(LED, HIGH) est équivalent a digitalWrite(13, HIGH)



e On peut contréler I'état de la LED
o digitalWrite(LED, LOW); pour I'éteindre
o digitalWrite(LED, HIGH); pour I'allumer

e On peut lire la valeur du DIP switch 1avec
digitalRead(DIP1) qui renvoie 0 ou 1

ATTENTION: toujours définir le mode (entrée ou
sortie) des pins que lI'on va utiliser.



Intuitivement, on le brancherait de cette maniére:
Vce (5v)

_ 1 ) _ A
Entrée du microcontroleur
O et lecture de la tension

Mais... quand le bouton n’est pas presse, I'entree
est déconnectee: le pin est dit flottant.

Or la tension d’un pin flottant est imprévisible et
peut valoir n’importe quelle valeur.



e Latension d’un pin flottant est imprévisible et
peut valoir n’importe quelle valeur.

e On utilise donc une résistance de pull (tirage) pour
forcer la tension a une valeur connue. La résistance
de pull doit avoir une forte valeur pour limiter le

courant. Vin
% Pullup Resistor
10k

Vout
\ Switch

Ground I
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Pull up

Vcc
(5v) Résistance

Entrée du microcontroleur

_

e Bouton relaché: le pin est c

et lecture de la tension

—@® & — anp

—(ov)
onnecté au 5V

Vcc _
(5v) Résistance

Entrée du microcontroleur

\ 4

et lecture de la tension

—@ @ GND

(V)
e Bouton presse: le pin est connecte au 0V
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Pull down

Résistance Entrée du microcontréleur

— | et lecture de la tension

L
GND — - T Vee
(0V) —@ (5v)

e Bouton relacheé: le pin est connecte a 0V.

Reésistance Entrée du microcontroleur

__4: et lecture de la tension
¥

GND m T Vcc
(0V) | (Sv)

e Bouton presse: le pin est connecte a 5V.




Le microcontrdleur integre ce systeme de pull-up
Cela peut étre activé lorsqu’on definit le mode du
bouton: pinMode( , INPUT_PULLUP);

La lecture de la valeur du bouton est effectuee
par une lecture digitale: digitalRead( );

Cet appel renvoie 1 si le bouton est relache et
0 s’il est presse.
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On fait cette fois-ci une lecture analogique et non
digitale: analogRead(POT);

Rappel: la fonction renvoie une valeur comprise
entre 0 et 1023

Utile pour régler un parametre

Un jumper doit étre place sur le Shield pour
pouvoir utiliser le potentiometre

Placer le jumper
ici: il fait le lien
entre les deux pins




e On controle la frequence
sonore en utilisant la fonction
play(frequency, duration);
o frequency en Hertz
o duration en millisecondes

e Ultile pour signaler un

evenement dans I'execution du p&

programme (probleme,
rencontre d'obstacle par ex.)




(36°

Le programme de base: Blink

e Faire clignoter une LED

#include <prismino.h> <o

void setup()

{

// 3et pin output mode (3ources current)

Inclut Ia bibliotheque

pinMode (LED, OUTEUT): <
}

Définit le mode du
pin (sortie)

void loop() 4
{
S/ turn LED on

Boucle principale

digitalWrite (LED, HIGH); g
S/ wait 500 milliseconds

delay (200); —

Allume la LED

S/ turn LED off
digitelWrite [(LED, LOW):
delay (500);

} \

Attend 500
millisecondes

Eteint la LED
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e Petits exercices:

o Uliliser le bouton ou le DIP switch pour
controler la LED

o Augmenter la frequence de clignotement
de la LED ou la fréequence du buzzer avec
le potentiometre

o Compter le nombre de fois que le bouton
est presseé et agir sur le clignotement
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e Prochain Démon
o Lundi prochain, 12h15, ELA1
o La Powerboard et les moteurs

e Worshop |
o Samedi 22 Octobre, 9h-18h
o En haut du BM!
o Pour poursuivre ou commencer le
montage de ton robot, discuter de tes
projets, demander de I'aide au comité!
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MERCI!

Questions?



