Utilisation de Ardublock - Programmation Arduino

MOTEUR 1 SENS DE ROTATION (S22

Il est possible de gérer la

y: . vitesse du moteur en
L’interface de pilotage du utilisant les sorties

moteur se connecte sur ['un analogiques : D3, D3,

o des ports de D2 a D8. D6, D9, D10 et D11.
# 4 D2 /

Piloter le moteur
depuis D2

Fixe la sortie numérigque au niveau

m_

.
Broches Valeur de la broche Entree numerigque #

P — Dans les librairies :

Valeur de la broche Entree Analogique # Broches

Opérateurs mathématiques

@iVariables/constantes i # Glissez / Déposez le bloc
Fixe la sortie nmumérique au niveau

- «Fixe la sortie numérique»
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Pour gérer la vitesse du
moteur il faut
obligatoirement utiliser une
des sorties analogiques :
/D3, D5, D6, D9, D10 et D11.

Fixe la sortie analogique a la valeur :

delaysMILITS IRG111=econd==0" 2000

Fixe la sortie analogique a la valeur :

delay MILITS ARG 111=econd==8 2000
boucle! —

Fixe la sortie analogique a la valeur :

delaysMILITS ARG 11i=econdecs 2000

Fixe la sortie analogique a la valeur :

delay MILLIS 611 =econaech 4 2000

Dans les librairies :
Broches

Glissez / Déposez le bloc
«Fixe la sortie analogique»

—\
Broches

Sv

Sv

Fixe la sortie analogigque a la valeur :

Tests

Bloc identique car 255 est la
valeur maximale en —_
numeérique. Ce qui représente
I'état 1 en signal logique.

Voir document
Sortie Analogique

1/4 de 255 soit 1/4 de
la vitesse maximale

25%

3/4 de 255 soit 3/4 de
la vitesse maximale

75%

255 soit la vitesse
maximale

1/2 de 255 soit 1/2 de 50%
la vitesse maximale

100%

0% Duty Cycle - analogWrite(0)

L1

25% Duty Cycle - analogWrite(64)

:
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75% Duty Cycle - analogWrite(191)

50% Duty Cycle - analogWrite(127)

L

L

100% Duty Cycle - analogWrite(255)
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