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e Problemes:

o comment connaitre la valeur d’une
variable au cours de I'execution d'un
programme (debug) ?

o comment envoyer des informations a un
ordinateur ou un robot ?

o comment en recevoir ?

e |l nous faut un moyen/protocole de
communication !

On utilise alors la communication série



e Communication série ou Serial

eUtilise un port série ou port COM

présent sur tous les ordinateurs
(physique, via USB, ou virtuel)

eDans notre cas, l'information est
transmise caractere par caractere en
sulvant le format ASCII.
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el 'information est transmise octet par octet
1 octet = 8 hits

eChaque octet, en arrivant chez le
destinataire, est stockée dans un buffer
(ou mémoire tampon)

el e destinataire lit ensuite les octets
présents dans le buffer par ordre d’arrivée
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ePlusieurs fonctions de la bibliotheque Arduino
peuvent étre appelees

eRappel de la structure de base d’'un programme
vold setup()

—) Fonction exécutee qu'une seule
| fois, au lancement du programme

=) ONCLION eXxecutee en boucle :
} c'est le code principal
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enitialisation de la communication Serial
O Serial.begin (vitesse);
o vitesse = vitesse de communication
= généralement 9600
o appeler une fois par programme dans setup

eEnvoyer de l'information
O Serial.print (X);
o X peut étre une variable, un caractere, une
chaine...



eExemples d'envois :
o Serial.print (ma variable);
O Serial.print (“texte”);
O Serial.print(456)

O (‘a’);

Serial.print

e\ariante : Serial.println (X) ;
o Saute une ligne apres lI'information X
o Equivalent a ajouter le caractére \n
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eEt pour les nombres a virgules ?
o Par défaut deux décimales sont envoyees
o Mais on peut choisir :
* Serial.print(X, nb décimales);
* nb décimales =nombre de
décimales de X a envoyer

Serial.print(1.23456, 0); //prints "1"
Serial.print(1.23456, 2); //prints "1.23"

Serial.print(1.23456, 4); //prints "1.2346"
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Envol du microcontroleur

elLire les données depuis un ordinateur :
o Ouvrir Arduino IDE
o Verifier que le microcontroleur est bien
reconnu (connecté a un Port COM)
o Ouvrir le Moniteur série

Fichier Edition Croquis Outils Aide

Moniteur série

sketch_oct25a

vold setup() | >
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|

COMS8 (Arduino Leonardo)

> | O i

Hellao!
Hello!
Hello!

\ C'est ici qu'apparaissent

les informations provenant
du microcontrbleur

Defilement automatique :F’as de fin de ligne Y: :QEI:IEI baud

/

Choix de la vitesse de communication
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eMaintenant, quelques exemples !

eMais tout d’abord des rappels :
O pinMode (numero, mode) ;
— mode = INPUT ou OUTPUT

0 digitalRead (numero) ;

0 analogRead (numero) ;
— renvoie une valeur entre 0 et 1023

o digitalWrite (numero, état);
— état = HIGH ou LOW



Lire la valeur du potentiometre

#include <prismino.h>
\ Inclure la
void setup() bibliothéque

{ prismino.h
pinMode (POT, INPUT) ;

Serial .begin (9600) ;

}

void loop ()

{
Serial .print("valeur = ") ;
Serial .println (analogRead (POT)) ;
delay (400) ;

}
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Lire la valeur du potentiometre

#include <prismino.h>

void setup()

{ Définir le mode
pinMode (POT, INPUT); €— du pin utilisé

Serial.begin(9600) ; (POT en INPUT)

}

void loop ()

{
Serial .print("valeur = ") ;
Serial .println (analogRead (POT)) ;
delay (400) ;

}
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Lire la valeur du potentiometre

#include <prismino.h>

void setup()

{ | I Définir la vitesse
pinMode (POT, uT) ; de communication

Serial .begin(9600) ; (ici 9600)
}

void loop ()

{
Serial .print("valeur = ") ;
Serial .println (analogRead (POT)) ;
delay (400) ;

}
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Lire la valeur du potentiometre

#include <prismino.h>

void setup()

{
pinMode (POT, INPUT)

Serial .begin(9600) ; Envoyer
}

une chaine
void loop() / de caractere
{

Serial .print("valeur = ") ;
Serial .println (analogRead (POT)) ;
delay (400) ;

}




Lire la valeur du potentiometre

#include <prismino.h>

void setup()

{
pinMode (POT, INPUT) ;

Serial .begin(9600) ; Envoyer

la valeur
void loop () du POT

}

{
Serial .print("valeur = ") ;

Serial .println (analogRead (POT)) ;
delay (400) ;

}
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Lire la valeur du potentiometre

#include <prismino.h>

void setup()

{
pinMode (POT, INPUT) ;

Serial .begin(9600) ;
}

void loop ()
{

Serial .print("valeur = ") ;
Serial .println (analogRead (POT)) ;

delay (400) ; -
— Attendre 400 millisecondes

}




Lire la valeur du potentiometre

#include <prismino.h>

void setup()

{
pinMode (POT, INPUT) ;

Serial .begin(9600) ;
}

void loop ()
{

Serial .print("valeur =

Serial .println (analogRead (POT)) ;

delay (400) ;

");

Résultat :

COMS (Arduino Leonardo)

valeur = T2
valeur = T84
valeur = 797
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Meilleur moyen pour lire des données continues
sur I'lDE d’Arduino depuis la version 1.6.6

Le Serial Plotter (Traceur Série en Francais)

2@ COM3Y (Arduino Leonardo)

Exemple avec le ™
potentiometre

Ne pas afficher
des strings ! NN
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eBut : compter le nombre de fois que le bouton
est presse

eQue se passe-t-il sur le pin lorsque I'événement
se produit ?

tension A

Bouton relaché
5V — =deO(OV)al (V)
flanc montant

temps
ov >

N Il faut arriver a

Bouton pressé = de 1 (5V) a 0 (OV) distinguer les
appelé flanc descendant deux cas!




Compter un évenement

roo9eely

int count = 0;
bool old value = true, new value =

true;

void setup() {
pinMode (BTN, INPUT PULLUP) ;
Serial .begin(9600) ; ‘k\\.

}

Définir le mode du
pin utilisé
(attention au cas
particulier du BTN!)

void loop () {
new value = digitalRead (BTN) ;

if(;éw_value!=old_value && !'new value) {

count++;
Serial.print("count = ");
Serial .println(count) ;

}

old;yalue = new_value;

}




.
Compter un evenement rooteely

int count = 0;
bool old value = true, new value = true;
void setup() { count: compteur
pinMode (BTN, INPUT PULLUP) ; new value: valeur du
Serial .begin (9600) ; bouton au début de
} chaque itération
old wvalue: valeur
void loop() { précédente

new value = digitalRead (BTN) ;

if (new value!=old value && !'new value) {
count++;
Serial.print("count = ");
Serial.println (count);

}

old;yalue = new_value;

}




Compter un évenement

roo9eely

int count 0;
bool old wvalue

true, new value

true;

void setup() {
pinMode (BTN, INPUT PULLUP) ;
Serial begin(9600) ;

}

void loop () {

On doit savoir s’il y
a eu changement
d’état du bouton et
détecter s’il a été
pressé ou relaché

new value digitalRead (BTN) ;

if(;éw_value!=old_value && !'new value) {

count++;
Serial.print ("count
Serial .println(count) ;

}

old;yalue

}

");

new_value;

A




Compter un évenement
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int count 0;
bool old wvalue

true, new value

void setup() {
pinMode (BTN, INPUT PULLUP) ;
Serial begin(9600) ;

}

void loop () {
new value =

digitalRead (BTN) ;

if(;éw_value!=old_value && !'new value) {

count++;
Serial.print ("count
Serial .println(count) ;

");

}

old;yalue

}

new_value;

true;

Si c’est le cas, on
Incrémente le
compteur et on
envoie la nouvelle
valeur

A




Compter un événement rooteely

int count = 0;
bool old value = true, new value = true;

void setup () { Résultat :

pinMode (BTN, INPUT PULLUP) ;

Serial .begin (9600) ; & COMS (Arduino Leonardo)

}

count = 1

void loop () { mﬁiii

new value = digitalRead (BTN) ;
if (new value'!=old value && !'new value) {
count++;
Serial.print("count = ");
Serial.println (count);

}

old;yalue = new_value;

}
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ePour recevoir, c’est plus complique. |l faut :
o Verifier si des octets sont arrives dans le buffer
o Les lire et les retirer du buffer
eSerial.available ()
o renvoie le nombre d'octets en attente dans le
buffer
eSerial.read ()
o renvoie le premier octet du buffer et le retire
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e Pour lire un caractere on procede donc ainsi:

Si le buffer n'est pas vide,
la valeur renvoyée sera

&~ différente de 0, donc
1E( () condition true

char lettre;
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e Pour lire un caractere on procede donc ainsi:

char lettre;

if ( ())

()
} \ Lire le caractere

du buffer
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= B

COMS8 (Arduino Leonardo)

Hello!
Hellao!
Hellao!
IIHEllE!

C'estici que le texte
envoyé au microcontroleur
peut étre inseré

Défilement automatique :F’as de fin de ligne v: :EJEH:IEI baud

Choix de la vitesse de communication /



Allumer une LED

#include <prismino.h>
char c;
void setup () {

pinMode (LED, OUTPUT) ;

Serial .begin (9600) ; Un caractere est
} disponible dans

le buffer!

void loop() {
if (Serial.available()) {
¢ = Serial.read();
if(c == '07)
digitalWrite (LED,
LOW) ;
else
digitalWrite (LED,

HIGH) ;




Allumer une LED
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#include <prismino.h>
char c;
void setup () {
pinMode (LED, OUTPUT) ;
Serial .begin(9600) ;

}

void loop() {
if (Serial.available()) {

c = Serial.read(); €
if(c == '07)

digitalWrite (LED,

LOW) ;
else

digitalWrite (LED,

HIGH) ;

Lecture du
caractere




Allumer une LED

#include <prismino.h>
char c;
void setup() {
pinMode (LED, OUTPUT) ;
Serial .begin (9600) ;

}

void loop () {

if(Serial.available()) { Modifier I'etat
c = Serial.read(); de la LED en
if(c == '0") 5/ fonction de la

delay (1000) ;
else
digitalWrite (LED,
HIGH) ;
}

}
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e Attention : I'ordinateur envoie seulement
'information sous forme de caracteres ASCII

ePar exemple, 1 correspond au nombre 49

eOn ne peut donc pas faire:

int nombre; . . .
’ Si 'ordinateur envoie 1,

_ cela sera interprété comme

1L () le caractere ‘1’

{ correspondant dans la table
nombre ASCII au nombre 49
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e Comment recevoir un nombre dont on ne connait
pas la taille a 'avance ?
o On convertit les octets recus dans le buffer en
une chaine de caracteres
o On interprete cette chaine de caractere comme
un nombre



® Serial.readBytesUntil ( , tableau, n);

o Lit les octets présents dans le buffer jusqu’au
caractere et les stocke dans le tableau

o Si n'est pas trouvé apres avoir stockeé n
caracteres, la fonction ne lit pas plus loin le buffer

o Sl tableau est de taille v, n = N-1 (attention au
caractere de fin de chaine de caractere *\0’)

® atoil (tableau);



oo
Réception du microcontroleur

Joely

e Pour lire un nombre on procede donc ainsi:

char tab[l6];
int nombre;

if (Serial.available())

{

Serial .readBytesUntil(‘\n’, tab, 15);
nombre = atoi (tab);







Module Bluetooth

e Peut étre soude derriere le shield
e Ne peut pas étre soudé en méme
temps que le Switch

e Communication avec un
ordinateur ou un autre robot
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elnstructions de montage, bibliotheque et
documentation :

robopoly.epfl.ch/prisme/tutoriels/bluetooth

eLe module a un nom et un mot de passe
propres

e 'ordinateur détecte le module et peut s’y
connecter en donnant le mot de passe correct
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eUltiliser le fichier exemple BluetoothConfig de
la bibliotheque

ePermet de configurer par Serial USB le
module lors de sa premiere utilisation

eDepuis le Moniteur Série, modifier le nom, mot
de passe et vitesse de communication
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Bonne nouvelle : cOté software, ca
fonctionne exactement comme le
Serial USB !
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e Cependant, petite difference :

o dans chaque fonction vue préecédemment, remplacer Serial.
par Bluetooth.

o exemple: remplacer Serial.read() par Bluetooth.read()

e EXxception:
o Bluetooth.print (X) n’existe pas
o il faut utiliser Bluetooth.write (X) ou X ne peut étre qu’une

chaine de caractere

Chaine de Taille max

_ _ Format
destination chaine

o — hécessité de convertir les nombres en chaines avec

snprintf (tableau, size, “%d”, ) ;
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e Depuis Arduino IDE :

o Choisir le Port COM Bluetooth auquel le module est
connecté

o Ouvrir le Moniteur série
o Communiquer !
e Depuis votre propre programme :

o Tout a fait possible dans n'importe quel langage avec
une bibliotheque gérant la communication Serial

o QtSerialPort marche bien, depuis le framework Qt
(gratuit pour un usage non commercial)
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Lire les panneaux

Les respecter

Prendre soin du materiel
Nettoyer/ranger apres usage

SVP respectez bien les consignes de
sécurité et lisez les instructions
d’emploi (disponible dans le menu
“infrastructures” du site) !
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Perceuse a colonne

Scie a chantourner

Ponceuse a bande

Cisallle

Dremel

Visseuse

Scie sauteuse — accord du comite
Scie a onglet — accord du comite
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Perceuse a colonne

Vitesse variable
Bouton d’arrét
d'urgence

Etaux

Brides
Serre-joints
Meche bois/metal
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e 2 vitesses
e Table inclinable avec
graduation d'angle
e Matieres :
o Bois
o Plastique
o Pas de meétal

Les scies a mains permettent
parfois plus de liberté dans les
formes de la découpe
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% Coupe : Circuits
i iImprimeés et toles
d’alu (max. 5mm)

e (pas d’acier ni de barres
\ métalliques)

e Vis de blocage

a e (aenlever AVANT utilisation
7 et & remettre APRES
utilisation)
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Outil a mains
Vitesse variable
Nombreux outils
Petit moteur

Si ¢a chauffe trop laisser
reposer un petit moment
Ne jamais bloquer le
moteur!
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eUn outil peut casser c’est (normalement) pas
mortel.

eEnvoyez un mail au comité

e(robopoly@epfl.ch) en indiguant comment

c'est arrive.
e (on pourra vous expliguer si vous avez fait quelgue
chose de faux)

e Sauf faute grave nous ne faisons pas payer

les outils.
e (Si vous ne prévenez pas on ne peut pas remplacer !)



mailto:robopoly@epfl.ch
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eDeéfinir un cahier des charges!
oSuivre une ligne?
oAccrocher un objet?
oAnalyser I'environnement?
oDéetecter les collisions?
oEtre compact?

Rentrer dans le gabarit
(300 mm x 300 mm, important
pour le GRAND CONCOURS )
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Corps du robot

_— Centre géométrique —-

ﬂ

[T Centre de rotation ——<_" NN

- Laposition du centre de
" rotation par rapport au

/ centre géometrique

, definit comment
|~ | tournera votre robot.
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Passages de cables

Une solution simple : des trous dans les
plagues
Sinon, des canaux, de la gaine, etc.
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Capteurs IR et microswitch

Prevoir le placement en fonction du cahier des
charges.
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Ajouter des supports: bille, roulette, pied
nylon...




Exemple: le robot de démo

Réalisé a I'imprimante

AXe roues sur centre geometrique
Supporte par stabilisateurs nylon
Pas de fix servo ni IR
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e Prototyper avec du carton
o Besoin d'un trou M3 ?, tu perces un trou
avec un tournevis!
o Moins de bruit au local

Pour une réalisation simple
e plaque 2D — bois; plastique

Si design compliqué
e volume 3D — imprimante 3D

Prevoir un design simple a monter et démonter
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Mettre plus de 2 roues motrices
Faire des roues orientables
— plus complexe a reéaliser
Mettre des roues désaxées
Utiliser des articulations sur la base
Utiliser de la colle pour fixer des cables
— difficile a demonter en cas de probleme
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e Prochain Démon
e Lundi prochain, 12h15, ELA2
e Les imprimantes 3D
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Contact principal
robopoly@epfl.ch

Site officiel - toutes les infos et slides sont la!
robopoly.epfl.ch

Facebook - pour suivre I'actualité du club!
www.facebook.com/robopoly



mailto:robopoly@epfl.ch
http://robopoly.epfl.ch/
http://www.facebook.com/robopoly
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MERCI!

Questions ?



