
Université Mohamed Khider Biskra

Faulté des Sienes et de la Tehnologie

Département de Génie Életrique

1

ème

Année Master Automatique et Informatique Industriel

Systèmes Embarqués et Systèmes Temps Réel

Travaux Pratiques N

◦
1

1 Manipulation 1

Réaliser ave une arte Arduino un montage qui permet de faire lignoter une led ave

des fréquenes :1 Hz, 5 Hz et 20 Hz.

2 Manipulation 2

Réaliser ave une arte Arduino un montage qui permet de lire l'état d'un apteur

tout-ou-rien (bouton- poussoir) et envoyer l'état du apteur à une led.

3 Manipulation 3

Réaliser ave une arte Arduino un montage qui permet de lire l'état d'un apteur

tout-ou-rien (bouton- poussoir) et envoyer l'état du apteur à 5 leds. Une nouvelle led

s'allume à haque appui sur le bouton-poussoir. Lorsque toute les leds sont allumées une

nouvelle led est éteinte à haque appui sur le bouton-poussoir.
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Aquisition de données d'un apteur

1 Manipulation 1

Réaliser le montage représenté par la �gure 1

Figure 1 � Montage

� Érire un programme qui permet lire l'état du apteur(potentiomètre) et a�her

le résultat dans la onsole.

� Érire un programme qui permet lire l'état du apteur(potentiomètre) et l'envoyer

à un programme MATLAB qui trae l'évolution du l'état du apteur.

2 Manipulation 2

En utilisant une photorésistane omme apteur réaliser un système d'élairage au-

tomatique à base d'une arte Arduino. La led s'allume lorsque l'élairement lumineux

desend aux dessous d'un seuil orrespondant à une tension égale à 2.5 V.

3 Manipulation 3

En utilisant le apteur dht11, réaliser un système à base d'une arte Arduino qui

permet de mesure la température et l'humidité et envoyer le résultat via le port série à un

programme MATLAB qui permet de traer l'évolution de la température et de l'humidité.
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4 Manipulation 4

Réaliser le montage représenté par la �gure 2

Figure 2 � Montage

� Érire un programme qui permet de mesurer la distane et a�her le résultat dans

la onsole.

� Érire un programme qui permet de mesurer la distane et l'envoyer à un pro-

gramme MATLAB qui trae l'évolution du l'état du apteur.

5 Manipulation 5

Réaliser le montage représenté par la �gure 3

Figure 3 � Montage
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� Érire un programme qui permet au servomoteur de suivre la position du poten-

tiomètre.

� Remplaer le servomoteur par un servomoteur à rotation ontinue. qu'est-e que

vous remarquez.

6 Manipulation 6

Pour déteter les obstales on utilise un radar à ultrason en utilisant le montage

préédent sans potentiomètre, monter un apteur ultrason sur le servomoteur.

� Érire un programme qui permet de mesurer la distane aux obstales en faisant

un balayage de l'environnement.

� Érire un programme qui permet d'envoyer les mesures obtenus à un programme

MATLAB pour représenter graphiquement l'état de l'environnement omme le

montre la �gure 4.

Figure 4 � Carte des obstales
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Commande à Distane ave Bluetooth

1 Manipulation 1

L'objetif de ette manipulation est de ommander le lignotement d'une led(diode

életroluminesente) à distane par bluetooth. Les ommandes sont envoyées par le télé-

phone portable en utilisant l'appliation LED Controller à téléharger du google store.

Les ommandes envoyées par le téléphone portable sont : '1' pour un allumage ontinu de

la LED et '0' pour éteindre la LED, 'l'.

Réaliser le montage représenté par la �gure 1

Figure 1 � Montage

� Quel est le r�le des résistanes onnetées aux brohes TxD de la arte arduino et

RxD du module HC-05 ?

� Con�gure l'appliation ArduinoRC pour que les ommandes envoyées soient elles

itées i-dessus.

� Érire un programme qui permet de lire et d'exeuter les ommandes envoyées par

le téléphone portable.
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2 Manipulation 2

Le montage préédent est utilisé pour la ommande à distane par bluetooth d'un

robot mobile. Le robot mobile est omposé d'une plate forme mobile dont le déplaement

est assuré par deux moteurs à ourant ontinus ommandés par une arte Arduino via

un pont en H. L'appliation ArduinoRC est utilisée pour envoyer les ommandes. Les

ommandes sont : 's' pour stop, 'g' pour avaner, 'l' pour tourner à gauhe, 'r' pour

tourner à droite et 'b' pour marhe arrière.

� Réaliser le montage préédent en remplaçant la led par le pont en H ommandant

les moteurs du robot mobile.

� Érire un programme qui permet de lire et d'exeuter les ommandes envoyées par

le smartphone.
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Commande de la Vitesse d'un Moteur un

Courant Continu

1 Manipulation 1

Réaliser le montage représenté par la �gure 1

Figure 1 � Montage

En utilisant le montage préédent sans potentiomètre.

� Érire un programme qui permet de relever la relation entre la tension d'alimen-

tation et la vitesse de rotation du moteur.

� Déterminer la relation entre le rapport ylique de la sortie PWM et la tension

délivrée par le tahymètre.
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2 Manipulation 2

Dans montage de la �gure 1, on veut ommander la vitesse de rotation du moteur à

ourant ontinu. La vitesse de référene est introduite via le potentiomètre. Pour haque

régulateur, remarquer le omportement du moteur lorsqu'on applique un ouple résistant

sur l'arbre du moteur.

� Érire un programme qui permet de ommander la vitesse de rotation du moteur

à ourant ontinu ave un régulateur P.

� Érire un programme qui permet de ommander la vitesse de rotation du moteur

à ourant ontinu ave un régulateur PI.

� Érire un programme qui permet de ommander la vitesse de rotation du moteur

à ourant ontinu ave un régulateur PID.

� Comparer entre les trois régulateurs.
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