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Exerie 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.

Exerie 2 On veut 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.

� Proposer le iruit et le programme réalisant ette tâhe.

Exerie 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.

Exerie 4 Réaliser ave une arte Arduino un montage qui permet de lire l'état d'un

apteur analogique (potentiomètre) et envoyer l'état du apteur via le port série à la

onsole de l'Arduino IDE.
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Exerie 1. Soit un robot mobile dont la tration est assurée par deux moteurs à ourant

ontinus de faible puissane. Pour ommander le robot mobile on utilise une arte Arduino

et un pont en H. On suppose qu'on a trois modes de fontionnement ; arrêt, vitesse

moyenne et vitesse maximale. Le robot mobile reçoit les ommandes à travers la liaison

série. Les ommandes sont : stop, avane, marhe arrière, tourner à droite et tourner à

gauhe, ainsi que la vitesse de déplaement ; maximale ou moyenne.

� Érivez un programme qui permet de lire la ommande envoyée et d'exéuter ette

ommande par le robot mobile.

Exerie 2. Un apteur à ultrason envoie un signal ultrasonore puis mesure le temps que

l'eho met à revenir. Le apteur ultrason omporte un émetteur ultrason, un réepteur

ultrason et un iruit de ontr�le. Le prinipe de fontionnement d'un apteur ultrason

est le suivant :

� Un niveau haut de durée 10 µs est envoyé sur le Trigger.

� Le module envoie automatiquement huit périodes d'un signal ultrason de fréquene

40 kHz, et détete si une impulsion est détetée ou non.

� Si un signal d'eho est déteté alors il envoie un niveau haut. La durée du niveau

haut est la durée entre l'envoi du signal et la reeption de l'eho.

Le diagramme des signaux est représenté sur la �gure suivante :

10 µs

Figure 1 � Diagramme des signaux d'un apteur ultrason

� Érivez un programme qui permet de mesurer la distane et d'a�her le résultat

par la onsole.
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Exerie 1. Une photorésistane est une résistane dont la valeur dépend de la lumière

qu'elle reçoit. Il existe di�érents types de photorésistanes. Pour le type le plus utilisé de

photorésistane, la résistane varie de 12 kΩ en pleine lumière à 1 MΩ à l'obsurité. On

veut réaliser un système d'allumage automatique de lumière à base d'une photorésistane,

d'une arte arduino et d'une led. La photorésistene est utilisée pour la mesure de la

luminosité d'une pièe, la led est allumée dès que la luminosité desend au dessous d'une

valeur ritique.

1. Réaliser un montage à base d'une arte Arduino et érire le programme permettant

de réaliser ette fontion.

Exerie 2. Un servo-moteur est ommandé par une ligne de ommande, en général de

ouleur jaune. La largeur de l'impulsion du signal envoyé au servo détermine la manière

et l'angle de rotation du servo. Le signal de ommande est un signal en forme de train

d'impulsions de période 20 ms et dont la durée des impulsions varie entre 1-2 ms. Une

impulsion de 1.5 ms de largeur permet de faire tourner le servo d'un angle 90

◦
, appelée

souvent position neutre. Si l'impulsion est plus ourte que 1.5 ms alors le servo-moteur

va tourner vers la position 0

◦
selon la largeur de l'impulsion. Si l'impulsion est plus large

que 1.5 ms alors le servo-moteur va tourner vers la position 180

◦
selon la largeur de

l'impulsion. La �gure 1 montre la orrespondane entre la largeur de l'impulsion et la

position du servo-moteur.

Figure 1 � Correspondane entre largeur d'impulsion et angle de rotation
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Figure 2 � Carte des obstales

Réaliser un montage à base de la arte Arduino Uno et érire un programme qui permet

de ommander un servo-moteur par un potentiomètre rotatif de façon que le servo-moteur

suit la position du potentiomètre.

Exerie 3. Pour éviter les obstales un robot mobile utilise un apteur ultrason monté

sur un servomoteur pour la mesure de la distane. On veut réaliser un radar à ultrasons à

base d'une arte Arduino pour déteter les obstales se trouvant devant le robot mobile.

� Érivez un programme qui permet le balayage de l'environnement et d'envoyer

l'état par le port série à un programme MATLAB ou Python ou Proessing pour

traer l'état de l'environnement, omme le montre la �gure 2.
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Exercice 1. On veut réaliser un régulateur de vitesse d'un moteur à courant continu de
faible puissance à base d'une carte Arduino Uno. La mesure de la vitesse de rotation du
moteur est réalisée avec un tachymètre dont la sortie est proportionnelle à la vitesse de
rotation du moteur ; VT = KTω ou KT est une constante et ω est la vitesse de rotation de
moteur. La commande du moteur est réalisée en utilisant un pont en H commandé par la
carte Arduino uno.

� Réaliser le montage du système de commande et écrire un programme réalisant
une régulation par un correcteur proportionnel.

� Écrire un programme réalisant une régulation par un correcteur PI.
� Écrire un programme réalisant une régulation par un correcteur PID.

Exercice 2. On veut concevoir un système de commande centrale d'une voiture :
� Élaborer un programme qui permet de faire ouvrir et fermer, au moyen d'une com-

mande infrarouge ou radio fréquence, les quatre portes d'une voiture en utilisant la
commande TOR avec l'allumage (ou clignotement) de LEDs rouges et l'émission
de bips sonores de durées variables.

� Prendre en considération la fermeture réelle des portes (en utilisant des butées
(bouton poussoir).

� Prévoir le cas de l'ouverture des portes par erreur (action par accident de la com-
mande infrarouge) sans l'ouverture e�ective de la porte. Condamnation automa-
tique après un certain délai.

� Prévoir le cas d'une porte mal fermée tandis que la voiture est en mouvement.
Alerter le chau�eur : bip sonore, a�chage sur le tableau de bord.
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