

    
      
          
            
  
Kit de démarrage SunFounder 3 en 1 pour IoT/Voiture Intelligente/Apprentissage

Merci d’avoir choisi notre kit de démarrage 3 en 1.


Note

Ce document est disponible dans les langues suivantes :



	Deutsch Online-Kurs


	日本語オンライン教材


	English Online-tutorials


	Tutoriels en ligne en français


	Tutoriales de español en línea







Veuillez cliquer sur les liens respectifs pour accéder au document dans votre langue préférée.
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Lorsque vous avez acheté un kit d’apprentissage en ligne, est-ce qu’il était accompagné d’un simple PDF ou livret décrivant uniquement les étapes de construction du projet ?

Ou peut-être souhaitez-vous construire votre propre voiture intelligente, mais celles que vous trouvez en ligne sont chères et compliquées ?

Ou avez-vous déjà vu des projets IoT utiles et intéressants réalisés par d’autres, mais vous ne savez pas par où commencer ?

Tous ces problèmes peuvent être résolus avec notre kit de démarrage 3 en 1.

Dans le kit de démarrage 3-en-1, vous trouverez un cours complet sur Arduino pour aider les débutants à apprendre Arduino, ainsi qu’une variété de projets intéressants que d’autres kits d’apprentissage n’offrent pas, comme des projets de voitures intelligentes et des projets IoT. Vous maîtriserez Arduino en suivant pas à pas le cours du kit, au lieu de simplement copier et coller du code, vous écrirez votre propre code et implémenterez votre projet Arduino comme bon vous semble.

De plus, le kit fournit également plus de 30 projets de programmation Scratch pour les jeunes étudiants et les amateurs, donc les débutants n’ont pas besoin d’expérience en programmation pour écrire et créer leurs propres œuvres !

Allez-y ! Commencez à programmer Arduino en toute confiance, de zéro à héros !

Si vous avez des questions, veuillez envoyer un courriel à service@sunfounder.com et nous vous répondrons dès que possible.

À propos de la langue d’affichage

Ce document est également disponible dans d’autres langues. Pour changer la langue d’affichage, veuillez cliquer sur l’icône Read the Docs située dans le coin inférieur gauche de la page.
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Découvrez les Composants de votre Kit

Après avoir ouvert l’emballage, veuillez vérifier si le nombre de composants correspond à la description du produit et si tous les composants sont en bon état.

[image: ../_images/components_list.jpg]
Voici une introduction à chaque composant, incluant le principe de fonctionnement du composant et les projets correspondants.
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Carte SunFounder R3
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Note

La carte SunFounder R3 est une carte principale ayant pratiquement les mêmes fonctions que l” Arduino Uno [https://store.arduino.cc/products/arduino-uno-rev3/]. Les deux cartes peuvent être utilisées de manière interchangeable.



La carte SunFounder R3 est une carte microcontrôleur basée sur l’ATmega328P (fiche technique [http://ww1.microchip.com/downloads/en/DeviceDoc/Atmel-7810-Automotive-Microcontrollers-ATmega328P_Datasheet.pdf]). Elle dispose de 14 broches d’entrée/sortie numériques (dont 6 peuvent être utilisées comme sorties PWM), 6 entrées analogiques, un résonateur céramique de 16 MHz (CSTCE16M0V53-R0), une connexion USB, un jack d’alimentation, un en-tête ICSP et un bouton de réinitialisation. Elle contient tout le nécessaire pour soutenir le microcontrôleur ; il suffit de la connecter à un ordinateur avec un câble USB ou de l’alimenter avec un adaptateur AC-DC ou une batterie pour commencer.

Paramètres Techniques

[image: ../_images/uno.jpg]

	MICROCONTRÔLEUR : ATmega328P


	TENSION DE FONCTIONNEMENT : 5V


	TENSION D’ENTRÉE (RECOMMANDÉE) : 7-12V


	TENSION D’ENTRÉE (LIMITE) : 6-20V


	BROCHES D’ENTRÉE/SORTIE NUMÉRIQUES : 14 (0-13, dont 6 fournissent une sortie PWM (3, 5, 6, 9-11))


	BROCHES D’ENTRÉE/SORTIE NUMÉRIQUES PWM : 6 (3, 5, 6, 9-11)


	BROCHES D’ENTRÉE ANALOGIQUES : 6 (A0-A5)


	COURANT CC PAR BROCHE D’E/S : 20 mA


	COURANT CC POUR LA BROCHE 3.3V : 50 mA


	MÉMOIRE FLASH : 32 KB (ATmega328P) dont 0.5 KB utilisés par le bootloader


	SRAM : 2 KB (ATmega328P)


	EEPROM : 1 KB (ATmega328P)


	VITESSE D’HORLOGE : 16 MHz


	LED_INTÉGRÉE : 13


	LONGUEUR : 68.6 mm


	LARGEUR : 53.4 mm


	POIDS : 25 g


	Port I2C : A4(SDA), A5(SCL)




De Plus


	IDE Arduino [https://www.arduino.cc/en/software]


	Arduino Programming Language Reference [https://www.arduino.cc/reference/en/]


	Télécharger et Installer Arduino IDE 2.0


	Fiche Technique ATmega328P [http://ww1.microchip.com/downloads/en/DeviceDoc/Atmel-7810-Automotive-Microcontrollers-ATmega328P_Datasheet.pdf]







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Module ESP8266
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L’ESP8266 est une puce Wi-Fi à bas coût,
dotée d’un logiciel de réseau TCP/IP intégré,
et d’une capacité de microcontrôleur, produite par Espressif Systems à Shanghai, Chine.

La puce a attiré l’attention des créateurs occidentaux pour la première fois en août 2014 avec le module ESP-01,
fabriqué par un fabricant tiers Ai-Thinker.
Ce petit module permet aux microcontrôleurs de se connecter à un réseau Wi-Fi et d’établir des connexions TCP/IP simples en utilisant des commandes de style Hayes.
Cependant, au début, il y avait presque aucune documentation en anglais sur la puce et les commandes qu’elle acceptait.
Le prix très bas et le fait qu’il y avait très peu de composants externes sur le module,
ce qui suggérait qu’il pourrait éventuellement être très bon marché en volume,
ont attiré de nombreux hackers à explorer le module,
la puce, et le logiciel qui y est installé, ainsi qu’à traduire la documentation chinoise.

Broches de l’ESP8266 et leurs fonctions :

[image: ../_images/ESP8266_pinout.png]

Broches ESP8266-01






	Broche

	Nom

	Description





	1

	TXD

	UART_TXD, émission ; Entrée/Sortie Générale : GPIO1 ; Il est interdit de tirer vers le bas lors du démarrage.



	2

	GND

	GND



	3

	CU_PD

	Fonctionne à un niveau élevé ; S’éteint lorsque un niveau bas est fourni.



	4

	GPIO2

	Doit être à un niveau élevé lors de la mise sous tension, le tirage vers le bas matériel est interdit ; Tiré vers le haut par défaut;



	5

	RST

	Signal de réinitialisation externe, réinitialisation lorsque un niveau bas est fourni ; fonctionne lorsqu’un niveau élevé est fourni (niveau élevé par défaut) ;



	6

	GPIO0

	Indicateur d’état WiFi ; Sélection du mode de fonctionnement : Tiré vers le haut : Démarrage Flash, mode de fonctionnement ; Tiré vers le bas : Téléchargement UART, mode de téléchargement



	7

	VCC

	Alimentation électrique (3.3V)



	8

	RXD

	UART_RXD, réception ; Entrée/Sortie Générale : GPIO3;







	ESP8266 - Espressif [https://www.espressif.com/en/products/socs/esp8266]


	Ensemble d’instructions AT ESP8266 [https://github.com/sunfounder/3in1-kit/blob/main/iot_project/esp8266_at_instruction_set_en.pdf]





Adaptateur ESP8266

[image: ../_images/esp8266_adapter.png]
L’adaptateur ESP8266 est une carte d’extension qui permet d’utiliser le module ESP8266 sur une breadboard.

Il correspond parfaitement aux broches de l’ESP8266 lui-même, et ajoute également une broche 5V pour recevoir la tension de la carte Arduino. Le chip AMS1117 intégré est utilisé pour alimenter le module ESP8266 après avoir réduit la tension à 3.3V.

Le schéma est le suivant :

[image: ../_images/sch_esp8266adapter.png]
Exemple


	Projets IoT (Projet IoT)








            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Plaque d’essai

[image: ../_images/breadboard.png]
Une plaque d’essai est une base de construction pour le prototypage électronique. À l’origine, le terme désignait littéralement une planche à pain, un morceau de bois poli utilisé pour trancher le pain.[1] Dans les années 1970, la plaque d’essai sans soudure (aussi connue sous le nom de plugboard ou de tableau de connexion à bornes) est devenue courante et aujourd’hui, le terme « plaque d’essai » est couramment utilisé pour désigner ces dispositifs.

Elle est utilisée pour construire et tester rapidement des circuits avant de finaliser une conception de circuit.
Elle possède de nombreux trous dans lesquels les composants mentionnés ci-dessus peuvent être insérés, comme des circuits intégrés, des résistances ainsi que des fils cavaliers.
La plaque d’essai vous permet de brancher et de retirer facilement les composants.

L’image montre la structure interne d’une plaque d’essai.
Bien que ces trous sur la plaque d’essai semblent être indépendants les uns des autres, ils sont en réalité connectés entre eux par des bandes métalliques à l’intérieur.

[image: ../_images/breadboard_internal.png]
Si vous voulez en savoir plus sur la plaque d’essai, consultez : Comment utiliser une plaque d’essai - Science Buddies [https://www.sciencebuddies.org/science-fair-projects/references/how-to-use-a-breadboard#pth-smd]




            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Résistance

[image: ../_images/resistor.png]
Une résistance est un élément électronique qui peut limiter le courant d’une branche.
Une résistance fixe est un type de résistance dont la valeur ne peut pas être changée, contrairement à un potentiomètre ou une résistance variable qui peuvent être ajustés.

Deux symboles de circuit généralement utilisés pour une résistance. Normalement, la valeur de la résistance y est marquée. Donc, si vous voyez ces symboles dans un circuit, cela représente une résistance.

[image: ../_images/resistor_symbol.png]
Ω est l’unité de résistance et les unités plus grandes incluent KΩ, MΩ, etc.
Leur relation peut être présentée comme suit : 1 MΩ = 1000 KΩ, 1 KΩ = 1000 Ω. Normalement, la valeur de la résistance est marquée dessus.

Lors de l’utilisation d’une résistance, nous devons d’abord connaître sa valeur. Voici deux méthodes : vous pouvez observer les bandes sur la résistance, ou utiliser un multimètre pour mesurer la résistance. La première méthode est recommandée car elle est plus pratique et plus rapide.

[image: ../_images/resistance_card.jpg]
Comme le montre la carte, chaque couleur représente un nombre.

















	Noir

	Marron
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	Violet
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	Or

	Argent



	0

	1
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	4

	5

	6

	7

	8

	9

	0.1

	0.01






Les résistances à 4 et 5 bandes sont fréquemment utilisées, sur lesquelles il y a 4 et 5 bandes chromatiques.

Normalement, lorsque vous obtenez une résistance, il peut être difficile de décider par quelle extrémité commencer pour lire la couleur.
L’astuce est que l’écart entre la 4e et la 5e bande sera comparativement plus grand.

Par conséquent, vous pouvez observer l’écart entre les deux bandes chromatiques à une extrémité de la résistance ;
si c’est plus grand que tout autre écart de bande, alors vous pouvez lire à partir du côté opposé.

Voyons comment lire la valeur de la résistance d’une résistance à 5 bandes comme indiqué ci-dessous.

[image: ../_images/220ohm.jpg]
Pour cette résistance, la valeur doit être lue de gauche à droite.
La valeur doit être dans ce format : 1re Bande 2e Bande 3e Bande x 10^Multiplicateur (Ω) et l’erreur admissible est de ±Tolérance%.
Ainsi, la valeur de la résistance de cette résistance est 2 (rouge) 2 (rouge) 0 (noir) x 10^0 (noir) Ω = 220 Ω,
et l’erreur admissible est de ± 1 % (marron).


Bandes de couleur de résistance courantes





	Résistance

	Bandes de couleur





	10Ω

	marron noir noir argent marron



	100Ω

	marron noir noir noir marron



	220Ω

	rouge rouge noir noir marron



	330Ω

	orange orange noir noir marron



	1kΩ

	marron noir noir marron marron



	2kΩ

	rouge noir noir marron marron



	5.1kΩ

	vert marron noir marron marron



	10kΩ

	marron noir noir rouge marron



	100kΩ

	marron noir noir orange marron



	1MΩ

	marron noir noir vert marron






Vous pouvez en apprendre plus sur les résistances sur Wiki : Résistance - Wikipédia [https://en.wikipedia.org/wiki/Resistor].




            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Condensateur

[image: ../_images/103_capacitor.png]
[image: ../_images/10uf_cap.png]
Le condensateur, se rapporte à la quantité de charge stockée sous une différence de potentiel donnée, notée C, et son unité internationale est le farad (F).
Généralement, les charges électriques se déplacent sous l’effet d’une force dans un champ électrique. Lorsqu’il y a un milieu entre les conducteurs, le mouvement des charges électriques est entravé et les charges s’accumulent sur les conducteurs, entraînant une accumulation de charges électriques.

La quantité de charges électriques stockées est appelée capacité. Les condensateurs étant l’un des composants électroniques les plus utilisés dans les équipements électroniques, ils sont largement employés dans l’isolation en courant continu, le couplage, le contournement, le filtrage, les boucles de réglage, la conversion d’énergie et les circuits de contrôle. Les condensateurs sont divisés en condensateurs électrolytiques, condensateurs solides, etc.

Selon les caractéristiques des matériaux, les condensateurs peuvent être divisés en : condensateurs électrolytiques en aluminium, condensateurs à film, condensateurs au tantale, condensateurs céramiques, supercondensateurs, etc.

Dans ce kit, des condensateurs céramiques et électrolytiques sont utilisés.


	Condensateur Céramique - Wikipedia [https://en.wikipedia.org/wiki/Ceramic_capacitor]


	Condensateur Électrolytique - Wikipedia [https://en.wikipedia.org/wiki/Electrolytic_capacitor]




Il y a des étiquettes 103 ou 104 sur les condensateurs céramiques, qui représentent la valeur de capacité, 103 = 10x10^3pF, 104 = 10x10^4pF

Conversion d’Unité


1F=10^3mF=10^6uF=10^9nF=10^12pF




Exemple


	2.6 Sonnette (Projet Scratch)


	2.16 JEU - Manger la Pomme (Projet Scratch)


	2.19 JEU - Pêche (Projet Scratch)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Fils de Cavalier

Les fils qui connectent deux bornes sont appelés fils de cavalier. Il existe
divers types de fils de cavalier. Ici, nous nous concentrons sur ceux utilisés dans
les plaques d’essai. Entre autres, ils servent à transférer des signaux électriques
de n’importe quel endroit sur la plaque d’essai vers les broches d’entrée/sortie d’un
microcontrôleur.

Les fils de cavalier sont fixés en insérant leurs « connecteurs d’extrémité » dans les emplacements
prévus dans la plaque d’essai, sous la surface de laquelle il y a quelques ensembles
de plaques parallèles qui connectent les emplacements en groupes de rangées ou de colonnes
selon la zone. Les « connecteurs d’extrémité » sont insérés dans la plaque d’essai,
sans soudure, dans les emplacements spécifiques qui doivent être
connectés dans le prototype spécifique.

Il existe trois types de fil de cavalier : Femelle-Femelle, Mâle-Mâle,
et Mâle-Femelle. On l’appelle Mâle-Femelle car il
a une pointe saillante à une extrémité ainsi qu’une extrémité femelle enfoncée.
Mâle-Mâle signifie que les deux côtés sont mâles et Femelle-Femelle signifie que
les deux extrémités sont femelles.

[image: ../_images/image414.png]
Plus d’un type de ces fils peut être utilisé dans un projet. La couleur des
fils de cavalier est différente mais cela ne signifie pas que leur fonction est différente
en conséquence ; c’est juste conçu ainsi pour mieux identifier la connexion
entre chaque circuit.




            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
74HC595

[image: ../_images/74HC595.png]
Le 74HC595 est composé d’un registre à décalage de 8 bits et d’un registre de stockage avec des sorties parallèles à trois états. Il convertit l’entrée série en sortie parallèle, permettant ainsi d’économiser les ports IO d’un MCU.
Lorsque MR (broche 10) est à un niveau haut et OE (broche 13) à un niveau bas, les données sont entrées sur le front montant de SHcp et passent au registre de mémoire sur le front montant de SHcp. Si les deux horloges sont connectées ensemble, le registre à décalage est toujours un pulse en avance sur le registre de mémoire. Il y a une broche d’entrée de décalage série (Ds), une broche de sortie série (Q) et un bouton de réinitialisation asynchrone (niveau bas) dans le registre de mémoire. Le registre de mémoire sort un bus avec un 8-bit parallèle et en trois états. Lorsque OE est activé (niveau bas), les données dans le registre de mémoire sont sorties vers le bus.


	Fiche technique du 74HC595 [https://www.ti.com/lit/ds/symlink/cd74hc595.pdf?ts=1617341564801]




[image: ../_images/74hc595_pin.png]
Broches du 74HC595 et leurs fonctions :


	Q0-Q7 : broches de sortie de données parallèles 8 bits, capables de contrôler directement 8 LEDs ou 8 broches d’affichage à 7 segments.


	Q7” : Broche de sortie série, connectée à DS d’un autre 74HC595 pour connecter plusieurs 74HC595 en série


	MR : Broche de réinitialisation, active à un niveau bas ;


	SHcp : Entrée de séquence temporelle du registre à décalage. Sur le front montant, les données dans le registre à décalage se déplacent successivement d’un bit, c’est-à-dire que les données en Q1 passent à Q2, et ainsi de suite. Alors que sur le front descendant, les données dans le registre à décalage restent inchangées.


	STcp : Entrée de séquence temporelle du registre de stockage. Sur le front montant, les données dans le registre à décalage passent dans le registre de mémoire.


	CE : Broche d’activation de sortie, active à un niveau bas.


	DS : Broche d’entrée de données série


	VCC : Tension d’alimentation positive.


	GND : Masse.




Exemple


	5.9 ShiftOut(LED) (Projet de base)


	5.10 ShiftOut(Affichage à segments) (Projet de base)


	7. Portail à Limite de Courant (Projet IoT)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
LED

[image: ../_images/LED.png]
La diode électroluminescente (LED) est un type de composant capable de transformer l’énergie électrique en énergie lumineuse via des jonctions PN. Selon la longueur d’onde, elle peut être catégorisée en diode laser, diode électroluminescente infrarouge et diode électroluminescente visible, communément appelée LED.

La diode a une conductivité unidirectionnelle, donc le courant s’écoulera comme l’indique la flèche dans le symbole de circuit de la figure. Vous ne pouvez fournir que l’anode avec une puissance positive et la cathode avec une négative. Ainsi, la LED s’allumera.

[image: ../_images/led_symbol.png]
Une LED a deux broches. La plus longue est l’anode et la plus courte, la cathode. Faites attention à ne pas les connecter à l’envers. Il y a une chute de tension directe fixe dans la LED, donc elle ne peut pas être connectée directement au circuit car la tension d’alimentation peut dépasser cette chute et causer la combustion de la LED. La tension directe de la LED rouge, jaune et verte est de 1,8 V et celle de la blanche est de 2,6 V. La plupart des LED peuvent supporter un courant maximal de 20 mA, donc nous devons connecter une résistance limitant le courant en série.

La formule de la valeur de résistance est la suivante :


R = (Vsupply – VD)/I




R représente la valeur de résistance de la résistance limitant le courant, Vsupply pour la tension d’alimentation, VD pour la chute de tension et I pour le courant de travail de la LED.

Voici une introduction détaillée pour la LED : LED - Wikipédia [https://en.wikipedia.org/wiki/Light-emitting_diode].

Exemple


	1.1 Bonjour, LED ! (Projet de base)


	2.1 Estompage (Projet de base)


	2. Obtenir des Données depuis Blynk (Projet IoT)


	2.2 LED Respiration (Projet Scratch)


	2.1 Lampe de Table (Projet Scratch)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
LED RVB

[image: ../_images/rgb_led.png]
Les LED RVB émettent de la lumière de différentes couleurs. Une LED RVB intègre trois LED de couleur rouge, verte et bleue dans une coque en plastique transparent ou semi-transparent. Elle peut afficher diverses couleurs en changeant la tension d’entrée des trois broches et en les superposant, ce qui, selon les statistiques, peut créer 16 777 216 couleurs différentes.

[image: ../_images/rgb_light.png]
Les LED RVB peuvent être catégorisées en anode commune et cathode commune. Dans ce kit, c’est la dernière qui est utilisée. La cathode commune, ou CC, signifie connecter les cathodes des trois LED. Après l’avoir connectée à GND et branché les trois broches, la LED affichera la couleur correspondante.

Son symbole de circuit est montré comme la figure.

[image: ../_images/rgb_symbol.png]
Une LED RVB a 4 broches : la plus longue est GND ; les autres sont Rouge, Vert et Bleu. Touchez sa coque en plastique et vous trouverez une entaille. La broche la plus proche de l’entaille est la première broche, marquée comme Rouge, puis GND, Vert et Bleu à leur tour.

[image: ../_images/rgb_pin.jpg]
Exemple


	2.2 Lumière Colorée (Projet de base)


	5.2 Seuil (Projet de base)


	2.3 Balles Colorées (Projet Scratch)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Affichage 7 segments

[image: ../_images/7_segment.png]
Un affichage à 7 segments est un composant en forme de 8 qui intègre 7 LED. Chaque LED est appelée un segment - lorsqu’elle est alimentée, un segment forme une partie d’un chiffre à afficher.

Il existe deux types de connexion de broches : Cathode Commune (CC) et Anode Commune (CA). Comme leur nom l’indique, un affichage CC connecte toutes les cathodes des 7 LED, tandis qu’un affichage CA connecte toutes les anodes des 7 segments.

Dans ce kit, nous utilisons l’affichage à 7 segments à Cathode Commune, voici le symbole électronique correspondant.

[image: ../_images/segment_cathode1.png]
Chacune des LED de l’affichage est dotée d’un segment positionnel avec l’une de ses broches de connexion sortant du boîtier en plastique rectangulaire. Ces broches de LED sont étiquetées de « a » à « g », représentant chaque LED individuelle. Les autres broches de LED sont connectées ensemble, formant une broche commune. Ainsi, en polarisant directement les broches appropriées des segments de LED dans un ordre particulier, certains segments s’illuminent tandis que d’autres restent sombres, affichant ainsi le caractère correspondant sur l’affichage.

Codes d’affichage

Pour vous aider à comprendre comment les affichages à 7 segments (Cathode Commune) affichent les nombres, nous avons dressé le tableau suivant. Les nombres sont les chiffres de 0 à F affichés sur l’affichage à 7 segments ; (DP) GFEDCBA se réfère à l’ensemble de LED correspondant réglé sur 0 ou 1, par exemple, 00111111 signifie que DP et G sont réglés sur 0, tandis que les autres sont réglés sur 1. Par conséquent, le nombre 0 est affiché sur l’affichage à 7 segments, tandis que le Code HEX correspond au nombre hexadécimal.

[image: ../_images/segment_code.png]
Exemple


	5.10 ShiftOut(Affichage à segments) (Projet de base)


	7. Portail à Limite de Courant (Projet IoT)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
I2C LCD1602

[image: ../_images/i2c_lcd1602.png]

	GND : Masse


	VCC : Alimentation en tension, 5V.


	SDA : Ligne de données série. Connecter à VCC via une résistance de tirage.


	SCL : Ligne d’horloge série. Connecter à VCC via une résistance de tirage.




Comme nous le savons tous, bien que les écrans LCD et certains autres affichages enrichissent grandement l’interaction homme-machine, ils partagent une faiblesse commune. Lorsqu’ils sont connectés à un contrôleur, de multiples IOs sont occupés sur le contrôleur qui ne dispose pas de tant de ports externes. Cela limite également d’autres fonctions du contrôleur.

Par conséquent, un LCD1602 avec un module I2C a été développé pour résoudre ce problème. Le module I2C intègre une puce PCF8574 I2C qui convertit les données série I2C en données parallèles pour l’affichage LCD.


	Fiche technique PCF8574 [https://www.ti.com/lit/ds/symlink/pcf8574.pdf?ts=1627006546204&ref_url=https%253A%252F%252Fwww.google.com%252F]




Adresse I2C

L’adresse par défaut est généralement 0x27, dans quelques cas, elle peut être 0x3F.

Prenant l’adresse par défaut de 0x27 comme exemple, l’adresse de l’appareil peut être modifiée en court-circuitant les pads A0/A1/A2 ; dans l’état par défaut, A0/A1/A2 est 1, et si le pad est court-circuité, A0/A1/A2 est 0.

[image: ../_images/i2c_address.jpg]
Rétroéclairage/Contraste

Le rétroéclairage peut être activé par un capuchon de cavalier, retirez le capuchon pour désactiver le rétroéclairage. Le potentiomètre bleu à l’arrière sert à ajuster le contraste (le rapport de luminosité entre le blanc le plus brillant et le noir le plus sombre).

[image: ../_images/back_lcd1602.jpg]

	Capuchon de Court-Circuit : Le rétroéclairage peut être activé par ce capuchon, retirez ce capuchon pour désactiver le rétroéclairage.


	Potentiomètre : Il sert à ajuster le contraste (la clarté du texte affiché), qui est augmenté dans le sens des aiguilles d’une montre et diminué dans le sens inverse.




Exemple


	5.11.1 Affichage à Cristaux Liquides (Projet de base)


	5.12 Lecture Série (Projet de base)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Buzzer

[image: ../_images/buzzer1.png]
En tant que type de buzzer électronique à structure intégrée, les buzzers, alimentés par une tension continue (DC), sont largement utilisés dans les ordinateurs, imprimantes, photocopieuses, alarmes, jouets électroniques, dispositifs électroniques automobiles, téléphones, minuteries et autres produits électroniques ou dispositifs sonores.

Les buzzers peuvent être catégorisés en actifs et passifs (voir l’image ci-dessous). Retournez le buzzer pour que ses broches soient orientées vers le haut : le buzzer avec un circuit imprimé vert est un buzzer passif, tandis que celui entouré d’un ruban noir est un buzzer actif.

La différence entre un buzzer actif et un buzzer passif :

Un buzzer actif possède une source d’oscillation intégrée, donc il émet un son lorsqu’il est électrifié. Cependant, un buzzer passif n’a pas une telle source, donc il ne bipera pas avec des signaux DC ; à la place, vous devez utiliser des ondes carrées dont la fréquence est entre 2K et 5K pour le piloter. Le buzzer actif est souvent plus cher que le passif en raison de multiples circuits d’oscillation intégrés.

Voici le symbole électrique d’un buzzer. Il a deux broches avec des pôles positif et négatif. Un + sur la surface représente l’anode et l’autre est la cathode.

[image: ../_images/buzzer_symbol.png]
Vous pouvez vérifier les broches du buzzer, la plus longue est l’anode et la plus courte est la cathode. Veuillez ne pas les mélanger lors de la connexion, sinon le buzzer ne produira pas de son.

Buzzer - Wikipédia [https://en.wikipedia.org/wiki/Buzzer]

Exemple


	1.2 Bip (Projet de base)


	5.7 Tone() ou noTone() (Projet de base)


	4. Lecteur de Musique Cloud (Projet IoT)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Moteur TT

[image: ../_images/tt_motor.jpg]
Il s’agit d’un moteur à engrenages CC TT avec un rapport de réduction de 1:48. Il est équipé de 2 fils de 200mm avec des connecteurs mâles de 0,1 » qui s’adaptent à une plaque de montage. Parfait pour être branché sur une plaque d’essai ou un bloc de jonction.

Vous pouvez alimenter ces moteurs avec une tension de 3 ~ 6VDC, mais bien sûr, ils tourneront un peu plus vite à des tensions plus élevées.

Notez que ce sont des moteurs très basiques sans encodeur intégré, contrôle de vitesse ou retour de position. La tension entre et la rotation sort. Il y aura des variations d’un moteur à l’autre, donc si vous avez besoin d’un mouvement précis, vous aurez besoin d’un système de retour séparé.

Détails Techniques


	Tension Nominale : 3~6V


	Courant à Vide Continu : 150mA +/- 10%


	Vitesse de Fonctionnement Minimale (3V) : 90+/- 10% RPM


	Vitesse de Fonctionnement Minimale (6V) : 200+/- 10% RPM


	Couple de Calage (3V) : 0.4kg.cm


	Couple de Calage (6V) : 0.8kg.cm


	Rapport de Réduction : 1:48


	Dimensions du Corps : 70 x 22 x 18mm


	Longueur des Fils : 200mm & 28 AWG


	Poids : 30.6g




Dessin Dimensionnel

[image: ../_images/motor_size.jpg]
Exemple


	1.3 Moteur (Projet de base)


	1. Mouvement (Projet Voiture)


	3. Accélération (Projet Voiture)


	8. Voiture IoT (Projet IoT)


	3.1 Tester la Voiture (Projet Scratch)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Servomoteur

[image: ../_images/servo.png]
Un servomoteur est généralement composé des éléments suivants : boîtier, axe, système d’engrenages, potentiomètre, moteur à courant continu (DC) et carte intégrée.

Son fonctionnement est le suivant : le microcontrôleur envoie des signaux PWM au servomoteur, puis la carte intégrée dans le servo reçoit les signaux via la broche de signal et contrôle le moteur interne pour le faire tourner. En conséquence, le moteur entraîne le système d’engrenages, puis motive l’axe après décélération. L’axe et le potentiomètre du servo sont connectés ensemble. Lorsque l’axe tourne, il entraîne le potentiomètre, de sorte que le potentiomètre émet un signal de tension à la carte intégrée. La carte détermine ensuite la direction et la vitesse de rotation en fonction de la position actuelle, de sorte qu’elle puisse s’arrêter exactement à la position définie et y rester.

[image: ../_images/servo_internal.png]
L’angle est déterminé par la durée d’une impulsion appliquée au fil de commande. Cela s’appelle la modulation de largeur d’impulsion (PWM). Le servomoteur s’attend à voir une impulsion toutes les 20 ms. La longueur de l’impulsion déterminera la rotation du moteur. Par exemple, une impulsion de 1,5 ms fera tourner le moteur à la position de 90 degrés (position neutre).
Lorsqu’une impulsion inférieure à 1,5 ms est envoyée à un servo, le servo tourne vers une position et maintient son axe de sortie à un certain nombre de degrés dans le sens antihoraire à partir du point neutre. Lorsque l’impulsion est plus large que 1,5 ms, l’inverse se produit. La largeur minimale et maximale de l’impulsion qui commande le servo pour tourner vers une position valide dépendent de chaque servo. Généralement, l’impulsion minimale sera d’environ 0,5 ms de large et l’impulsion maximale sera de 2,5 ms de large.

[image: ../_images/servo_duty.png]
Exemple


	5.5 Utiliser une Bibliothèque Interne (Projet de base)


	7. Portail à Limite de Courant (Projet IoT)


	2.10 Pendule (Projet Scratch)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Pompe Centrifuge

[image: ../_images/pump.png]
La pompe centrifuge transforme l’énergie cinétique rotationnelle en énergie hydrodynamique pour transporter le fluide. L’énergie de rotation provient du moteur électrique. Le fluide entre dans la roue de la pompe le long ou près de l’arbre rotatif, est accéléré par la roue, s’écoule radialement vers l’extérieur dans la chambre de diffusion ou de volute, puis s’écoule de là.

Les utilisations courantes des pompes centrifuges comprennent le pompage de l’eau, des eaux usées, dans l’agriculture, ainsi que dans les industries pétrolière et pétrochimique.


	Pompe Centrifuge - Wikipédia [https://en.wikipedia.org/wiki/Centrifugal_pump]





	Caractéristiques
	
	Plage de Tension : DC 3 ~ 4,5V


	Courant de Fonctionnement : 120 ~ 180mA


	Puissance : 0,36 ~ 0,91W


	Hauteur Maximale de Refoulement : 0,35 ~ 0,55M


	Débit Maximum : 80 ~ 100 L/H


	Durée de Vie Continue : 100 heures


	Indice de Protection de l’Eau : IP68


	Mode de Conduite : DC, Entraînement Magnétique


	Matériau : Plastique Technique


	Diamètre Extérieur de Sortie : 7,8 mm


	Diamètre Intérieur de Sortie : 6,5 mm


	Il s’agit d’une pompe submersible et doit être utilisée comme telle. Elle a tendance à surchauffer ; il y a un risque de surchauffe si elle est utilisée hors de l’eau.








Exemple


	1.4 Pompage (Projet de base)


	6. Moniteur de Plantes (Projet IoT)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Module de Contrôle Moteur L9110

Le module de contrôle moteur L9110 est conçu pour piloter simultanément deux moteurs. Il intègre une paire de puces de pilotage indépendantes L9110S,
chaque canal offrant une sortie de courant stable allant jusqu’à 800mA.

Couvrant une plage de tension de 2,5V à 12V, le module s’accorde aisément avec des microcontrôleurs de 3,3V et 5V.

Offrant une solution simplifiée, le module de contrôle moteur L9110 facilite la gestion des moteurs dans un large éventail d’applications.
Grâce à son architecture à deux canaux, il permet l’orchestration indépendante de deux moteurs, idéal pour des projets nécessitant des opérations de moteurs doubles.

Avec sa sortie de courant continu puissante, ce module alimente avec assurance des moteurs de petite à moyenne taille,
ouvrant la voie à diverses entreprises robotiques, d’automatisation et centrées sur le moteur. Sa large plage de tension ajoute une adaptabilité, s’alignant sur diverses configurations d’alimentation électrique.

Conçu dans un souci de facilité d’utilisation, le module offre des bornes d’entrée et de sortie intuitives, simplifiant les connexions aux microcontrôleurs
ou appareils de contrôle similaires. De plus, il ne lésine pas sur la sécurité – des protections intégrées contre les surintensités et les surchauffes renforcent la fiabilité
et la sécurité des opérations des moteurs.

[image: ../_images/l9110_module.jpg]

	B-1A & B-1B(B-2A) : Broches d’entrée pour contrôler la direction de rotation du moteur B.


	A-1A & A-1B : Broches d’entrée pour contrôler la direction de rotation du moteur A.


	0A & OB(A) : Broches de sortie du moteur A.


	0A & OB(B) : Broches de sortie du moteur B.


	VCC : Broche d’entrée d’alimentation (2,5V-12V).


	GND : Broche de masse.




Caractéristiques


	2 puces de contrôle moteur L9110S intégrées


	Contrôle moteur à double canal.


	Contrôle indépendant de la direction de rotation des moteurs.


	Sortie de courant élevée (800mA par canal).


	Large plage de tension (2,5V-12V).


	Conception compacte.


	Bornes d’entrée et de sortie pratiques.


	Caractéristiques de protection intégrées.


	Applications polyvalentes.


	Taille du PCB : 29.2mm x 23mm


	Température de fonctionnement : -20°C ~ 80°C


	Indicateur LED de mise sous tension




Principe de Fonctionnement

Voici la table de vérité du moteur B :

Cette table de vérité montre les différents états du moteur B en fonction des valeurs des broches d’entrée B-1A et B-1B(B-2A). Elle indique la direction de rotation (dans le sens des aiguilles d’une montre ou dans le sens inverse), le freinage ou l’arrêt du moteur B.








	B-1A

	B-1B(B-2A)

	État du moteur B





	1

	0

	Rotation dans le sens des aiguilles d’une montre



	0

	1

	Rotation dans le sens inverse des aiguilles d’une montre



	0

	0

	Freinage



	1

	1

	Arrêt






Voici la table de vérité du moteur A :

Cette table de vérité montre les différents états du moteur A en fonction des valeurs des broches d’entrée A-1A et A-1B. Elle indique la direction de rotation (dans le sens des aiguilles d’une montre ou dans le sens inverse), le freinage ou l’arrêt du moteur A.








	A-1A

	A-1B

	État du moteur A





	1

	0

	Rotation dans le sens des aiguilles d’une montre



	0

	1

	Rotation dans le sens inverse des aiguilles d’une montre



	0

	0

	Freinage



	1

	1

	Arrêt







	1.3 Moteur (Projet de base)


	1. Mouvement (Projet Voiture)


	3. Accélération (Projet Voiture)


	8. Voiture IoT (Projet IoT)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Bouton

[image: ../_images/button_1212.png]
Les boutons sont un composant commun utilisé pour contrôler les dispositifs électroniques. Ils sont généralement utilisés comme interrupteurs pour connecter ou interrompre des circuits. Bien que les boutons existent dans une variété de tailles et de formes, celui utilisé ici est un mini-bouton de 6mm comme montré dans les images suivantes.
La broche 1 est connectée à la broche 2 et la broche 3 à la broche 4. Ainsi, il suffit de connecter soit la broche 1 à la broche 3, soit la broche 2 à la broche 4.

La structure interne d’un bouton est la suivante. Le symbole ci-dessous à droite est généralement utilisé pour représenter un bouton dans les circuits.

[image: ../_images/button_symbol.png]
Puisque la broche 1 est connectée à la broche 2, et la broche 3 à la broche 4, lorsque le bouton est pressé, les 4 broches sont connectées, fermant ainsi le circuit.

[image: ../_images/button_1212_size.png]
Exemple


	3.1 Lecture de la Valeur du Bouton (Projet de base)


	2.6 Sonnette (Projet Scratch)


	2.16 JEU - Manger la Pomme (Projet Scratch)


	2.19 JEU - Pêche (Projet Scratch)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Interrupteur à Lame Souple

[image: ../_images/reed.png]
L’interrupteur à lame souple est un commutateur électrique qui fonctionne au moyen d’un champ magnétique appliqué. Il a été inventé par Walter B. Ellwood des Bell Telephone Laboratories en 1936 et breveté aux États-Unis le 27 juin 1940, sous le numéro de brevet 2264746.

Le principe de fonctionnement d’un interrupteur à lame souple est très simple. Deux lames (généralement en fer et nickel, deux métaux) qui se chevauchent aux points d’extrémité sont scellées dans un tube en verre, avec les deux lames se chevauchant et séparées par un petit espace (seulement quelques microns). Le tube en verre est rempli d’un gaz inerte de haute pureté (tel que l’azote), et certains interrupteurs à lame souple sont conçus pour avoir un vide à l’intérieur afin d’améliorer leur performance à haute tension.

La lame agit comme un conducteur de flux magnétique. Les deux lames ne sont pas en contact lorsqu’elles ne sont pas encore en fonctionnement ; lorsqu’elles traversent un champ magnétique généré par un aimant permanent ou une bobine électromagnétique, le champ magnétique appliqué provoque des polarités différentes près de leurs points d’extrémité, et lorsque la force magnétique dépasse la force de ressort des lames elles-mêmes, les deux lames seront attirées l’une vers l’autre pour conduire le circuit ; lorsque le champ magnétique s’affaiblit ou disparaît, les lames sont relâchées en raison de leur propre élasticité, et les surfaces de contact se sépareront pour ouvrir le circuit.

[image: ../_images/reed_sche.png]

	Interrupteur à Lame Souple - Wikipédia [https://en.wikipedia.org/wiki/Reed_switch]




Exemple


	3.2 Ressentir le Magnétisme (Projet de base)


	7. Portail à Limite de Courant (Projet IoT)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Potentiomètre

[image: ../_images/potentiometer.png]
Le potentiomètre est également un composant de résistance à 3 bornes dont la valeur peut être ajustée selon une variation régulière.

Les potentiomètres se présentent sous différentes formes, tailles et valeurs, mais ils ont tous les points communs suivants :


	Ils ont trois bornes (ou points de connexion).


	Ils disposent d’un bouton, d’une vis ou d’un curseur qui peut être déplacé pour faire varier la résistance entre la borne centrale et l’une des bornes extérieures.


	La résistance entre la borne centrale et l’une des bornes extérieures varie de 0 Ω à la résistance maximale du potentiomètre lorsque le bouton, la vis ou le curseur est déplacé.




Voici le symbole de circuit du potentiomètre.

[image: ../_images/potentiometer_symbol.png]
Les fonctions du potentiomètre dans le circuit sont les suivantes :


	Agir comme un diviseur de tension


Le potentiomètre est une résistance réglable en continu. Lorsque vous ajustez l’axe ou la poignée coulissante du potentiomètre, le contact mobile glissera sur la résistance. À ce moment, une tension peut être délivrée en fonction de la tension appliquée sur le potentiomètre et de l’angle de rotation ou du déplacement du bras mobile.






	Agir comme un rhéostat


Lorsque le potentiomètre est utilisé comme un rhéostat, connectez la broche centrale et l’une des 2 autres broches dans le circuit. Ainsi, vous pouvez obtenir une valeur de résistance modifiée en douceur et de manière continue dans le déplacement du contact mobile.






	Agir comme un régulateur de courant


Lorsque le potentiomètre agit comme un régulateur de courant, la borne de contact coulissante doit être connectée comme l’une des bornes de sortie.








Si vous souhaitez en savoir plus sur le potentiomètre, consultez : Potentiomètre - Wikipédia [https://en.wikipedia.org/wiki/Potentiometer]

Exemple


	4.1 Tournez le Bouton (Projet de base)


	2.5 Souris Mobile (Projet Scratch)


	2.18 JEU - Clone de Breakout (Projet Scratch)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Module de Joystick

[image: ../_images/joystick_pic.png]
L’idée de base d’un joystick est de traduire le mouvement d’un bâton en informations électroniques que l’ordinateur peut traiter.

Pour communiquer une gamme complète de mouvements à l’ordinateur, un joystick doit mesurer la position du bâton sur deux axes - l’axe X (de gauche à droite) et l’axe Y (de haut en bas). Comme en géométrie de base, les coordonnées X-Y déterminent exactement la position du bâton.

Pour déterminer l’emplacement du bâton, le système de contrôle du joystick surveille simplement la position de chaque axe. La conception conventionnelle du joystick analogique le fait avec deux potentiomètres, ou résistances variables.

Le joystick dispose également d’une entrée numérique qui est actionnée lorsque le joystick est pressé vers le bas.

[image: ../_images/joystick318.png]
Exemple


	4.3 Manipuler le Joystick (Projet de base)


	2.15 JEU - Étoiles Croisées (Projet Scratch)


	2.22 JEU - Tueur de Dragon (Projet Scratch)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Récepteur IR

Récepteur IR

[image: ../_images/ir_receiver_hs0038b.jpg]

	OUT: Sortie du signal


	GND: Masse


	VCC: alimentation électrique, 3.3v~5V




Un récepteur infrarouge est un composant qui reçoit des signaux infrarouges et peut recevoir de manière indépendante des rayons infrarouges et sortir des signaux compatibles avec le niveau TTL. Il est de taille similaire à un transistor classique emballé dans du plastique et convient à toutes sortes de télécommandes infrarouges et de transmissions infrarouges.

La communication infrarouge, ou IR, est une technologie de communication sans fil populaire, peu coûteuse et facile à utiliser. La lumière infrarouge a une longueur d’onde légèrement plus longue que la lumière visible, elle est donc imperceptible à l’œil humain - idéale pour la communication sans fil. Un schéma de modulation courant pour la communication infrarouge est la modulation à 38KHz.


	Capteur de Réception IR HS0038B [https://pdf1.alldatasheet.com/datasheet-pdf/view/103034/VISHAY/HS0038B.html], haute sensibilité


	Peut être utilisé pour la télécommande


	Alimentation Électrique : 5V


	Interface : Numérique


	Fréquence de Modulation : 38Khz


	Définitions des Broches : (1) Sortie (2) Vcc (3) Masse


	Taille : 23.5mm x 21.5mm




Télécommande

[image: ../_images/image186.jpeg]
Il s’agit d’une télécommande sans fil infrarouge mince avec 21 boutons de fonction et une distance de transmission allant jusqu’à 8 mètres, adaptée pour commander une large gamme d’appareils dans une chambre d’enfant.


	Taille : 85x39x6mm


	Portée de la télécommande : 8-10m


	Batterie : Batterie au lithium-manganèse de type bouton 3V


	Fréquence porteuse infrarouge : 38KHz


	Matériau de collage de surface : PET de 0.125mm


	Vie effective : plus de 20 000 fois




Exemple


	5.11.2 Récepteur IR (Projet de base)


	9. Télécommande (Projet Voiture)


	10. Démarrage en Un Clic (Projet Voiture)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Photorésistance

[image: ../_images/photoresistor.png]
Une photorésistance ou cellule photoélectrique est une résistance variable contrôlée par la lumière. La résistance d’une photorésistance diminue avec l’augmentation de l’intensité lumineuse incidente ; en d’autres termes, elle présente une photoconductivité.

Une photorésistance peut être utilisée dans des circuits détecteurs sensibles à la lumière et dans des circuits de commutation activés par la lumière ou l’obscurité, agissant comme un semi-conducteur résistant. Dans l’obscurité, une photorésistance peut avoir une résistance aussi élevée que plusieurs mégaohms (MΩ), tandis qu’à la lumière, elle peut avoir une résistance aussi faible que quelques centaines d’ohms.

Voici le symbole électronique de la photorésistance.

[image: ../_images/photoresistor_symbol.png]

	Photorésistance - Wikipédia [https://en.wikipedia.org/wiki/Photoresistor#:~:text=A%20photoresistor%20(also%20known%20as,on%20the%20component's%20sensitive%20surface]




Exemple


	4.2 Ressentir la Lumière (Projet de base)


	5. Surveillance de l’Environnement Domestique (Projet IoT)


	6. Moniteur de Plantes (Projet IoT)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Thermistance

[image: ../_images/thermistor.png]
Une thermistance est un type de résistance dont la résistance dépend fortement de la température, bien plus que dans les résistances standard. Le mot est une combinaison de thermal (thermique) et resistor (résistance). Les thermistances sont largement utilisées comme limiteurs de courant d’appel, capteurs de température (type à coefficient de température négatif ou NTC généralement), protecteurs de surintensité auto-réarmables et éléments chauffants autorégulants (type à coefficient de température positif ou PTC généralement).


	Thermistance - Wikipédia [https://en.wikipedia.org/wiki/Thermistor]




Voici le symbole électronique de la thermistance.

[image: ../_images/thermistor_symbol.png]
Il existe deux types fondamentaux de thermistances :


	Avec les thermistances NTC, la résistance diminue à mesure que la température augmente, généralement en raison d’une augmentation des électrons de conduction élevés par l’agitation thermique de la bande de valence. Un NTC est couramment utilisé comme capteur de température, ou en série avec un circuit comme limiteur de courant d’appel.


	Avec les thermistances PTC, la résistance augmente à mesure que la température augmente, généralement en raison d’une augmentation de l’agitation thermique du réseau, en particulier celles des impuretés et imperfections. Les thermistances PTC sont généralement installées en série avec un circuit et utilisées pour protéger contre les conditions de surintensité, en tant que fusibles réarmables.




Dans ce kit, nous utilisons un NTC. Chaque thermistance a une résistance normale. Ici, elle est de 10k ohms, mesurée à 25 degrés Celsius.

Voici la relation entre la résistance et la température :


RT = RN * expB(1/TK – 1/TN)





	RT est la résistance de la thermistance NTC lorsque la température est TK.


	RN est la résistance de la thermistance NTC sous la température nominale TN. Ici, la valeur numérique de RN est 10k.


	TK est une température en Kelvin et l’unité est K. Ici, la valeur numérique de TK est 273.15 + degrés Celsius.


	TN est une température nominale en Kelvin; l’unité est également K. Ici, la valeur numérique de TN est 273.15+25.


	Et B(beta), la constante de matériau de la thermistance NTC, est également appelée indice de sensibilité thermique avec une valeur numérique 3950.


	exp est l’abréviation d’exponentielle, et le nombre de base e est un nombre naturel et équivaut à environ 2.7.




Convertissez cette formule TK=1/(ln(RT/RN)/B+1/TN) pour obtenir la température en Kelvin qui moins 273.15 équivaut aux degrés Celsius.

Cette relation est une formule empirique. Elle est précise uniquement lorsque la température et la résistance sont dans la plage effective.

Exemple


	6.3 Alarme de Haute Température (Projet de base)


	4.5 Thermomètre (Projet de base)


	2.7 Alarme de Température Basse (Projet Scratch)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Capteur d’Humidité et de Température DHT11

Le capteur numérique de température et d’humidité DHT11 est un capteur composite qui contient une sortie de signal numérique calibrée de la température et de l’humidité.
La technologie des modules numériques dédiés et la technologie de détection de température et d’humidité sont appliquées pour garantir que le produit a une haute fiabilité et une excellente stabilité à long terme.

Le capteur comprend un composant de détection d’humidité résistif et un dispositif de mesure de température NTC, et est connecté à un microcontrôleur 8 bits haute performance.

Seules trois broches sont disponibles pour l’utilisation : VCC, GND et DATA.
Le processus de communication commence par la ligne DATA envoyant des signaux de départ au DHT11, et le DHT11 reçoit les signaux et retourne un signal de réponse.
Ensuite, l’hôte reçoit le signal de réponse et commence à recevoir les données d’humiture de 40 bits (8 bits d’humidité entière + 8 bits d’humidité décimale + 8 bits de température entière + 8 bits de température décimale + 8 bits de somme de contrôle).

[image: ../_images/dht11.png]
Caractéristiques



	Plage de mesure de l’humidité : 20 - 90%RH


	Plage de mesure de la température : 0 - 60℃


	Sortie de signaux numériques indiquant la température et l’humidité


	Tension de travail : DC 5V ; Taille du PCB : 2.0 x 2.0 cm


	Précision de mesure de l’humidité : ±5%RH


	Précision de mesure de la température : ±2℃








	Fiche technique du DHT11 [http://wiki.sunfounder.cc/images/c/c7/DHT11_datasheet.pdf]




Exemple


	5.11.3 Température - Humidité (Projet de base)


	5. Surveillance de l’Environnement Domestique (Projet IoT)


	6. Moniteur de Plantes (Projet IoT)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Module de Suivi de Ligne

[image: ../_images/line_track.png]

	S : Habituellement niveau bas, passe à niveau haut lorsque la ligne noire est détectée.


	V+ : Alimentation électrique, 3.3v~5V


	G : Masse




Il s’agit d’un module de suivi de ligne à 1 canal qui, comme son nom l’indique, suit les lignes noires sur un fond blanc ou les lignes blanches sur un fond noir.

[image: ../_images/tcrt5000.jpg]
Le module utilise un capteur infrarouge TCRT500, qui se compose d’une LED infrarouge (bleue) et d’un phototransistor sensible à la lumière (noir).


	La LED infrarouge bleue, une fois alimentée, émet une lumière infrarouge invisible à l’œil humain.


	Le phototransistor noir, utilisé pour recevoir la lumière infrarouge, possède une résistance interne dont la résistance varie en fonction de la lumière infrarouge reçue ; plus il reçoit de lumière infrarouge, plus sa résistance diminue et vice versa.




Il y a un comparateur LM393 sur le module, qui est utilisé pour comparer la tension du phototransistor avec la tension réglée (ajustée par le potentiomètre) ; si elle est supérieure à la tension réglée, la sortie est 1 ; sinon la sortie est 0.

Par conséquent, lorsque le tube émetteur infrarouge brille sur une surface noire, parce que le noir absorbe la lumière, le transistor photosensible reçoit moins de lumière infrarouge, sa résistance augmentera (augmentation de la tension), après le comparateur LM393, la sortie est de niveau haut.

De même, lorsqu’il brille sur une surface blanche, la lumière réfléchie devient plus abondante et la résistance du phototransistor diminue (diminution de la tension) ; par conséquent, le comparateur sort un niveau bas et la LED indicatrice s’allume.


	TCRT5000 [https://www.vishay.com/docs/83760/tcrt5000.pdf]




Caractéristiques


	Utilisation du capteur d’émission infrarouge TCRT5000


	Distance de détection : 1-8mm, distance focale de 2.5mm


	Signal de sortie du comparateur propre, bonne forme d’onde, capacité de pilotage supérieure à 15mA


	Utilisation d’un potentiomètre pour ajuster la sensibilité


	Tension de fonctionnement : 3.3V-5V


	Sortie numérique : 0 (blanc) et 1 (noir)


	Utilise un comparateur LM393 à large tension.


	Taille : 42mmx10mm




Exemple


	3.4 Détecter la Ligne (Projet de base)


	4. Suivre la ligne (Projet Voiture)


	2.21 JEU - Protège ton Cœur (Projet Scratch)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Module d’Humidité du Sol

[image: ../_images/soil_mositure.png]

	GND : Masse


	VCC : Alimentation électrique, 3.3v~5V


	AOUT : Sort la valeur d’humidité du sol, plus le sol est humide, plus sa valeur est petite.




Ce capteur capacitif d’humidité du sol se distingue de la plupart des capteurs résistifs sur le marché, en utilisant le principe de l’induction capacitive pour détecter l’humidité du sol. Il évite le problème des capteurs résistifs qui sont très sensibles à la corrosion et prolonge considérablement sa durée de vie.

Il est fabriqué à partir de matériaux résistants à la corrosion et possède une excellente durée de vie. Insérez-le dans le sol autour des plantes et surveillez les données d’humidité du sol en temps réel. Le module comprend un régulateur de tension intégré qui lui permet de fonctionner sur une plage de tension de 3.3 ~ 5.5 V. Il est idéal pour les microcontrôleurs basse tension avec des alimentations de 3.3 V et 5 V.

Le schéma matériel du capteur capacitif d’humidité du sol est montré ci-dessous.

[image: ../_images/solid_schematic.png]
Il y a un oscillateur à fréquence fixe, construit avec un circuit intégré de minuterie 555. L’onde carrée générée est ensuite envoyée au capteur comme un condensateur. Cependant, pour le signal d’onde carrée, le condensateur a une certaine réactance ou, pour simplifier, une résistance avec une résistance ohmique pure (résistance de 10k sur la broche 3) pour former un diviseur de tension.

Plus l’humidité du sol est élevée, plus la capacité du capteur est grande. En conséquence, l’onde carrée a moins de réactance, ce qui réduit la tension sur la ligne de signal, et plus petite est la valeur de l’entrée analogique à travers le microcontrôleur.

Spécifications


	Tension de fonctionnement : 3.3 ~ 5.5 VDC


	Tension de sortie : 0 ~ 3.0VDC


	Courant de fonctionnement : 5mA


	Interface : PH2.0-3P


	Dimensions : 3.86 x 0.905 pouces (L x l)


	Poids : 15g




Exemple


	4.4 Mesurer l’Humidité du Sol (Projet de base)


	6. Moniteur de Plantes (Projet IoT)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Module d’Évitement d’Obstacle

[image: ../_images/IR_Obstacle.png]

	VCC : Alimentation électrique, 3.3 ~ 5V DC.


	GND : Masse


	OUT : Broche de signal, habituellement au niveau haut, et passe au niveau bas lorsqu’un obstacle est détecté.




Le module d’évitement d’obstacle IR a une forte adaptabilité à la lumière ambiante, il possède une paire de tubes infrarouges émetteurs et récepteurs.

Le tube émetteur émet une fréquence infrarouge, lorsque la direction de détection rencontre un obstacle, le rayonnement infrarouge est reçu par le tube récepteur,
après le traitement du circuit comparateur, l’indicateur s’allume et émet un signal de niveau bas.

La distance de détection peut être ajustée par un potentiomètre, la plage de distance effective est de 2-30cm.

[image: ../_images/IR_module.png]
Exemple


	3.3 Détecter l’Obstacle (Projet de base)


	5. Jouer avec le module d’évitement d’obstacles (Projet Voiture)


	8. Voiture Autonome (Projet Voiture)


	7. Portail à Limite de Courant (Projet IoT)


	2.13 JEU - Tir (Projet Scratch)


	2.20 JEU - Ne Touchez Pas la Tuile Blanche (Projet Scratch)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Module Ultrasonique

[image: ../_images/ultrasonic_pic.png]
Le module de télémétrie ultrasonique offre une fonction de mesure sans contact de 2 cm à 400 cm, et la précision de mesure peut atteindre 3 mm.
Il garantit que le signal reste stable jusqu’à 5 m, puis s’affaiblit progressivement après 5 m, jusqu’à disparaître à la position de 7 m.

Le module comprend des émetteurs ultrasoniques, un récepteur et un circuit de contrôle. Les principes de base sont les suivants :


	Utiliser un basculeur IO pour traiter un signal de niveau haut d’au moins 10us.


	Le module envoie automatiquement huit signaux de 40 kHz et détecte s’il y a un retour de signal d’impulsion.


	Si le signal revient, en passant le niveau haut, la durée de sortie IO haute est le temps écoulé entre l’émission de l’onde ultrasonique et son retour. Ici, distance testée = (temps haut x vitesse du son (340 m/s) / 2.




Le diagramme temporel est présenté ci-dessous.

[image: ../_images/ultrasonic228.png]
Vous avez juste besoin de fournir une impulsion courte de 10us pour l’entrée de déclenchement pour commencer la télémétrie, et ensuite le module
émettra une salve de 8 cycles d’ultrasons à 40 kHz et augmentera son
écho. Vous pouvez calculer la distance à travers l’intervalle de temps entre
l’envoi du signal de déclenchement et la réception du signal d’écho.

Formule : us / 58 = centimètres ou us / 148 = pouces ; ou : la distance = temps de niveau haut
* vitesse (340M/S) / 2 ; il est conseillé d’utiliser
un cycle de mesure supérieur à 60 ms afin d’éviter les collisions de signaux entre
le signal de déclenchement et le signal d’écho.

Exemple


	5.8 Fonction Définie par l’Utilisateur (Projet de base)


	7. Suivez Votre Main (Projet Voiture)


	6. Jouer avec le module ultrasonique (Projet Voiture)


	2.17 JEU - Perroquet Volant (Projet Scratch)







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Découverte d’Arduino

Si vous ne connaissez rien à Arduino. Voici quelques mots que j’aimerais vous présenter : électronique, design, programmation, et même Maker. Certains d’entre vous peuvent penser que ces mots sont assez éloignés de nous, mais en réalité, ils ne le sont pas du tout. Parce qu’Arduino peut nous emmener dans le monde de la programmation et nous aider à réaliser le rêve d’être un Maker.
Dans cette session, nous allons apprendre :


	Qu’est-ce qu’Arduino ?


	Que peut faire Arduino ?


	Comment construire un projet Arduino ?





Qu’est-ce qu’Arduino ?

Tout d’abord, je vais vous faire une brève introduction à Arduino.

Arduino est une plateforme de prototypage électronique open-source pratique, flexible et facile à utiliser, comprenant des cartes Arduino matérielles de divers modèles et le logiciel Arduino IDE. Il convient non seulement aux ingénieurs pour le prototypage rapide, mais aussi aux artistes, designers, amateurs, tout en étant presque un outil incontournable pour les Makers modernes.

Arduino constitue un système assez vaste. Il comprend un logiciel, un matériel, et une très grande communauté en ligne de personnes qui ne se sont jamais rencontrées mais sont capables de travailler ensemble grâce à un hobby commun. Chacun dans la famille Arduino utilise sa sagesse, crée avec ses mains et partage une grande invention après l’autre. Et vous pouvez également en faire partie.



Que peut faire Arduino ?

En parlant de cela, vous pouvez vous demander ce qu’Arduino peut réellement faire. Autant le dire, Arduino résoudra tous vos problèmes.

Techniquement parlant, Arduino est un contrôleur logique programmable. C’est une carte de développement qui peut être utilisée pour créer de nombreuses créations électroniques excitantes et créatives : telles que des voitures télécommandées, des bras robotiques, des robots bioniques, des maisons intelligentes, etc.

Les cartes Arduino sont simples, claires et puissantes, adaptées aux étudiants, aux makers et même aux programmeurs professionnels.

À ce jour, les passionnés d’électronique du monde entier continuent de développer des créations électroniques créatives basées sur les cartes de développement Arduino.



Comment construire un projet Arduino

Suivez ces étapes pour apprendre à utiliser Arduino à partir de zéro !



	Télécharger et Installer Arduino IDE 2.0
	Exigences

	Télécharger l’IDE Arduino 2.0

	Installation

	Ouvrir l’IDE





	Présentation de l’IDE Arduino

	Comment créer, ouvrir ou enregistrer un sketch ?

	Comment télécharger un sketch sur la carte ?

	Structure du Programme Arduino

	Règle de Rédaction d’un Sketch
	Point-virgule ;

	Accolades {}

	Commentaire //

	Commentaire /**/

	#define





	Variable
	Déclarer une variable





	Comment Construire le Circuit
	Bonjour, Breadboard!

	Attention aux courts-circuits

	Orientation du circuit

	Protection du circuit

	Contrôle du circuit avec Arduino













            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Télécharger et Installer Arduino IDE 2.0

L’IDE Arduino, connu sous le nom d’Environnement de Développement Intégré Arduino, fournit tout le support logiciel nécessaire pour compléter un projet Arduino. C’est un logiciel de programmation spécialement conçu pour Arduino, fourni par l’équipe Arduino, qui nous permet d’écrire des programmes et de les télécharger sur la carte Arduino.

L’IDE Arduino 2.0 est un projet open source. C’est un grand pas par rapport à son robuste prédécesseur, l’IDE Arduino 1.x, et il est livré avec une interface utilisateur remaniée, un gestionnaire amélioré des cartes et des bibliothèques, un débogueur, une fonction d’auto-complétion et bien plus encore.

Dans ce tutoriel, nous allons montrer comment télécharger et installer l’IDE Arduino 2.0 sur votre ordinateur Windows, Mac ou Linux.


Exigences


	Windows - Win 10 et plus récent, 64 bits


	Linux - 64 bits


	Mac OS X - Version 10.14 : « Mojave » ou plus récent, 64 bits






Télécharger l’IDE Arduino 2.0


	Visitez Arduino IDE 2.0.0 Page.


	Téléchargez l’IDE pour votre version de système d’exploitation.


[image: ../_images/sp_001.png]









Installation


Windows


	Double-cliquez sur le fichier arduino-ide_xxxx.exe pour exécuter le fichier téléchargé.


	Lisez l’Accord de Licence et acceptez-le.


[image: ../_images/sp_002.png]





	Choisissez les options d’installation.


[image: ../_images/sp_003.png]





	Choisissez le lieu d’installation. Il est recommandé d’installer le logiciel sur un disque autre que le disque système.


[image: ../_images/sp_004.png]





	Puis terminez.


[image: ../_images/sp_005.png]









macOS

Double-cliquez sur le fichier arduino_ide_xxxx.dmg téléchargé et suivez les instructions pour copier l” Arduino IDE.app dans le dossier Applications, vous verrez l’IDE Arduino installé avec succès après quelques secondes.

[image: ../_images/macos_install_ide.png]


Linux

Pour le tutoriel sur l’installation de l’IDE Arduino 2.0 sur un système Linux, veuillez vous référer à : https://docs.arduino.cc/software/ide-v2/tutorials/getting-started/ide-v2-downloading-and-installing#linux




Ouvrir l’IDE


	Lorsque vous ouvrez pour la première fois l’IDE Arduino 2.0, il installe automatiquement les cartes Arduino AVR, les bibliothèques intégrées et les autres fichiers requis.


[image: ../_images/sp_901.png]





	De plus, votre pare-feu ou centre de sécurité peut afficher quelques fois une fenêtre vous demandant si vous souhaitez installer un pilote de périphérique. Veuillez installer tous les pilotes nécessaires.


[image: ../_images/sp_104.png]





	Maintenant, votre IDE Arduino est prêt !



Note

Dans le cas où certaines installations n’auraient pas fonctionné en raison de problèmes de réseau ou d’autres raisons, vous pouvez rouvrir l’IDE Arduino et il terminera le reste de l’installation. La fenêtre de sortie ne s’ouvrira pas automatiquement après que toutes les installations soient complètes, à moins que vous ne cliquiez sur Vérifier ou Télécharger.














            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Présentation de l’IDE Arduino

[image: ../_images/sp_ide_2.png]

	Verify : Compilez votre code. Tout problème de syntaxe sera signalé avec des erreurs.


	Upload : Chargez le code sur votre carte. Lorsque vous cliquez sur le bouton, les LED RX et TX de la carte clignotent rapidement et ne s’arrêtent pas avant que le téléchargement soit terminé.


	Debug : Pour une vérification des erreurs ligne par ligne.


	Select Board : Configuration rapide de la carte et du port.


	Serial Plotter : Vérifiez le changement de la valeur lue.


	Serial Monitor : Cliquez sur le bouton et une fenêtre apparaîtra. Elle reçoit les données envoyées par votre carte de contrôle. C’est très utile pour le débogage.


	File : Cliquez sur le menu et une liste déroulante apparaîtra, incluant la création, l’ouverture, l’enregistrement, la fermeture de fichiers, la configuration de certains paramètres, etc.


	Edit : Cliquez sur le menu. Dans la liste déroulante, il y a des opérations d’édition comme Cut, Copy, Paste, Find, et ainsi de suite, avec leurs raccourcis correspondants.


	Sketch : Comprend des opérations comme Verify, Upload, Add des fichiers, etc. La fonction plus importante est Include Library – où vous pouvez ajouter des bibliothèques.


	Tool : Comprend certains outils – le plus fréquemment utilisé est Carte (la carte que vous utilisez) et Port (le port où se trouve votre carte). Chaque fois que vous souhaitez télécharger le code, vous devez les sélectionner ou les vérifier.


	Help : Si vous êtes débutant, vous pouvez consulter les options sous le menu et obtenir l’aide dont vous avez besoin, y compris les opérations dans l’IDE, des informations d’introduction, le dépannage, l’explication du code, etc.


	Output Bar : Changez l’onglet de sortie ici.


	Output Window : Affiche les informations.


	Board and Port : Ici, vous pouvez prévisualiser la carte et le port sélectionnés pour le téléchargement du code. Vous pouvez les sélectionner à nouveau par Tools -> Board / Port si l’un d’eux est incorrect.


	La zone d’édition de l’IDE. Vous pouvez écrire du code ici.


	Sketchbook : Pour gérer les fichiers de sketch.


	Board Manager : Pour gérer le pilote de la carte.


	Library Manager : Pour gérer vos fichiers de bibliothèque.


	Debug : Aide au débogage du code.


	Search : Recherchez des codes dans vos sketches.







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Comment créer, ouvrir ou enregistrer un sketch ?


	Lorsque vous ouvrez l’IDE Arduino pour la première fois ou créez un nouveau sketch, vous verrez une page comme celle-ci, où l’IDE Arduino crée un nouveau fichier pour vous, appelé « sketch ».


[image: ../_images/sp221014_173458.png]
Ces fichiers de sketch ont un nom temporaire régulier, à partir duquel vous pouvez déterminer la date de création du fichier. sketch_oct14a.ino signifie le premier sketch du 14 octobre, .ino est le format de fichier de ce sketch.






	Essayons maintenant de créer un nouveau sketch. Copiez le code suivant dans l’IDE Arduino pour remplacer le code original.



[image: ../_images/create1.png]



void setup() {
    // put your setup code here, to run once:
    pinMode(13,OUTPUT);
}

void loop() {
    // put your main code here, to run repeatedly:
    digitalWrite(13,HIGH);
    delay(500);
    digitalWrite(13,LOW);
    delay(500);
}










	Appuyez sur Ctrl+S ou cliquez sur File -> Save. Le Sketch est enregistré dans : C:\Users\{votre_utilisateur}\Documents\Arduino par défaut, vous pouvez le renommer ou trouver un nouveau chemin pour l’enregistrer.


[image: ../_images/create2.png]





	Après l’enregistrement réussi, vous verrez que le nom dans l’IDE Arduino a été mis à jour.


[image: ../_images/create3.png]







Veuillez continuer avec la section suivante pour apprendre à télécharger ce sketch créé sur votre carte Arduino.




            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Comment télécharger un sketch sur la carte ?

Dans cette section, vous apprendrez comment télécharger le sketch créé précédemment sur la carte Arduino, ainsi que quelques considérations.

1. Choisir la Carte et le port

Les cartes de développement Arduino sont généralement fournies avec un câble USB. Vous pouvez l’utiliser pour connecter la carte à votre ordinateur.

Sélectionnez la Carte et le Port corrects dans l’IDE Arduino. Normalement, les cartes Arduino sont automatiquement reconnues par l’ordinateur et se voient attribuer un port, que vous pouvez donc sélectionner ici.


[image: ../_images/board_port.png]



Si votre carte est déjà branchée mais n’est pas reconnue, vérifiez si le logo INSTALLED apparaît dans la section Arduino AVR Boards du Boards Manager, si ce n’est pas le cas, faites défiler un peu vers le bas et cliquez sur INSTALL.


[image: ../_images/upload1.png]



La réouverture de l’IDE Arduino et le rebranchement de la carte Arduino résoudront la plupart des problèmes. Vous pouvez également cliquer sur Tools -> Board ou Port pour les sélectionner.

2. Vérifier le Sketch

Après avoir cliqué sur le bouton Vérifier, le sketch sera compilé pour voir s’il y a des erreurs.


[image: ../_images/sp221014_174532.png]



Vous pouvez l’utiliser pour trouver des erreurs si vous supprimez des caractères ou tapez quelques lettres par erreur. Depuis la barre de messages, vous pouvez voir où et quel type d’erreurs se sont produites.


[image: ../_images/sp221014_175307.png]



S’il n’y a pas d’erreurs, vous verrez un message comme celui ci-dessous.


[image: ../_images/sp221014_175512.png]



3. Télécharger le sketch

Après avoir complété les étapes ci-dessus, cliquez sur le bouton Upload pour charger ce sketch sur la carte.


[image: ../_images/sp221014_175614.png]



Si le téléchargement est réussi, vous pourrez voir l’invite suivante.

[image: ../_images/sp221014_175654.png]
En même temps, la LED intégrée à la carte clignotera.

[image: ../_images/1_led.jpg]
La carte Arduino exécutera automatiquement le sketch après l’application de l’alimentation une fois le sketch téléchargé. Le programme en cours peut être écrasé en téléchargeant un nouveau sketch.




            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Structure du Programme Arduino

Jetons un coup d’œil au nouveau fichier de sketch. Bien qu’il ait quelques lignes de code, c’est en réalité un sketch « vide ».
Le téléchargement de ce sketch sur la carte de développement ne provoquera aucun effet.

void setup() {
// put your setup code here, to run once:

}

void loop() {
// put your main code here, to run repeatedly:

}





Si nous supprimons setup() et loop() pour rendre le sketch vraiment blank, vous constaterez qu’il ne passe pas la vérification.
Ils sont l’équivalent du squelette humain, et sont indispensables.

Lors de la création d’un sketch, setup() est exécuté en premier, et le code à l’intérieur (dans {}) est exécuté après que la carte soit alimentée ou réinitialisée et seulement une fois.
loop() est utilisé pour écrire la fonction principale, et le code à l’intérieur s’exécute en boucle après l’exécution de setup().

Pour mieux comprendre setup() et loop(), utilisons quatre sketches. Leur but est de faire clignoter la LED intégrée de l’Arduino. Veuillez exécuter chaque expérience à tour de rôle et enregistrer leurs effets spécifiques.


	Sketch 1 : Faire clignoter la LED intégrée en continu.




void setup() {
    // put your setup code here, to run once:
    pinMode(13,OUTPUT);
}

void loop() {
    // put your main code here, to run repeatedly:
    digitalWrite(13,HIGH);
    delay(500);
    digitalWrite(13,LOW);
    delay(500);
}






	Sketch 2 : Faire clignoter la LED intégrée une seule fois.




void setup() {
    // put your setup code here, to run once:
    pinMode(13,OUTPUT);
    digitalWrite(13,HIGH);
    delay(500);
    digitalWrite(13,LOW);
    delay(500);
}

void loop() {
    // put your main code here, to run repeatedly:
}






	Sketch 3 : Faire clignoter lentement la LED intégrée une fois, puis rapidement.




void setup() {
    // put your setup code here, to run once:
    pinMode(13,OUTPUT);
    digitalWrite(13,HIGH);
    delay(1000);
    digitalWrite(13,LOW);
    delay(1000);
}

void loop() {
    // put your main code here, to run repeatedly:
    digitalWrite(13,HIGH);
    delay(200);
    digitalWrite(13,LOW);
    delay(200);
}






	Sketch 4 : Signaler une erreur.




void setup() {
    // put your setup code here, to run once:
    pinMode(13,OUTPUT);
}

digitalWrite(13,HIGH);
delay(1000);
digitalWrite(13,LOW);
delay(1000);

void loop() {
    // put your main code here, to run repeatedly:
}





Avec l’aide de ces sketches, nous pouvons résumer plusieurs caractéristiques de setup-loop.


	loop() s’exécute de manière répétée après que la carte soit alimentée.


	setup() s’exécute une seule fois après que la carte soit alimentée.


	Après que la carte soit alimentée, setup() s’exécute en premier, suivi par loop().


	Le code doit être écrit à l’intérieur du cadre {} de setup() ou loop(), en dehors du cadre, il y aura une erreur.





Note

Des instructions telles que digitalWrite(13,HIGH) sont utilisées pour contrôler la LED intégrée, et nous parlerons de leur utilisation en détail dans les chapitres suivants.






            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Règle de Rédaction d’un Sketch

Si vous demandez à un ami d’allumer les lumières pour vous, vous pouvez dire « Allume les lumières. », ou « Lumières allumées, mon pote. », vous pouvez utiliser n’importe quel ton de voix que vous souhaitez.

Cependant, si vous voulez que la carte Arduino fasse quelque chose pour vous, vous devez suivre les règles de rédaction des programmes Arduino pour taper les commandes.

Ce chapitre contient les règles de base du langage Arduino et vous aidera à comprendre comment traduire le langage naturel en code.

Bien sûr, c’est un processus qui prend du temps pour se familiariser, et c’est aussi la partie du processus la plus sujette aux erreurs pour les débutants, donc si vous faites souvent des erreurs, c’est normal, essayez juste quelques fois de plus.


Point-virgule ;

Tout comme l’écriture d’une lettre, où vous mettez un point à la fin de chaque phrase comme fin, le langage Arduino vous demande d’utiliser ; pour indiquer à la carte la fin de la commande.

Prenons l’exemple familier du « clignotement de la LED intégrée ». Un sketch correct devrait ressembler à ceci.

Exemple :

void setup() {
    // put your setup code here, to run once:
    pinMode(13,OUTPUT);
}

void loop() {
    // put your main code here, to run repeatedly:
    digitalWrite(13,HIGH);
    delay(500);
    digitalWrite(13,LOW);
    delay(500);
}





Ensuite, examinons les deux sketches suivants et devinons s’ils peuvent être correctement reconnus par Arduino avant de les exécuter.

Sketch A :

void setup() {
    // put your setup code here, to run once:
    pinMode(13,OUTPUT);
}

void loop() {
    // put your main code here, to run repeatedly:
    digitalWrite(13,HIGH)
    delay(500)
    digitalWrite(13,LOW)
    delay(500)
}





Sketch B :

void setup() {
    // put your setup code here, to run once:
    pinMode(13,OUTPUT);
}

void loop() {
    // put your main code here, to run repeatedly:
    digitalWrite(13,
HIGH);  delay
    (500
    );
    digitalWrite(13,

    LOW);
            delay(500)
    ;
}





Le résultat est que le Sketch A signale une erreur et le Sketch B fonctionne.


	Les erreurs dans le Sketch A sont dues à l’absence de ; et bien qu’il semble normal, l’Arduino ne peut pas le lire.


	Le Sketch B, bien qu’il paraisse anti-humain, est en fait compréhensible pour l’Arduino. En effet, l’indentation, les sauts de ligne et les espaces dans les instructions sont des éléments qui n’existent pas dans les programmes Arduino, donc pour le compilateur Arduino, il apparaît identique à l’exemple.




Cependant, veuillez ne pas écrire votre code comme le Sketch B, car ce sont généralement des personnes naturelles qui écrivent et consultent le code, donc ne vous compliquez pas la tâche.



Accolades {}

Les {} sont un composant principal du langage de programmation Arduino, et elles doivent apparaître par paires.
Une meilleure convention de programmation est d’insérer une structure nécessitant des accolades en tapant l’accolade droite juste après avoir tapé l’accolade gauche, puis en déplaçant le curseur entre les accolades pour insérer l’instruction.



Commentaire //

Le commentaire est la partie du sketch que le compilateur ignore. Ils sont généralement utilisés pour expliquer aux autres comment fonctionne le programme.

Si nous écrivons deux barres obliques adjacentes dans une ligne de code, le compilateur ignorera tout jusqu’à la fin de la ligne.

Si nous créons un nouveau sketch, il est livré avec deux commentaires, et si nous supprimons ces deux commentaires, le sketch ne sera en aucun cas affecté.

void setup() {
    // put your setup code here, to run once:

}

void loop() {
    // put your main code here, to run repeatedly:

}





Le commentaire est très utile en programmation, et plusieurs utilisations courantes sont listées ci-dessous.


	Utilisation A : Se dire à soi-même ou à d’autres ce que cette section de code fait.




void setup() {
    pinMode(13,OUTPUT); //Set pin 13 to output mode, it controls the onboard LED
}

void loop() {
    digitalWrite(13,HIGH); // Activate the onboard LED by setting pin 13 high
    delay(500); // Status quo for 500 ms
    digitalWrite(13,LOW); // Turn off the onboard LED
    delay(500);// Status quo for 500 ms
}






	Utilisation B : Invalider temporairement certaines déclarations (sans les supprimer) et les décommenter lorsque vous avez besoin de les utiliser, pour ne pas avoir à les réécrire. Cela est très utile lors du débogage du code et de la tentative de localisation des erreurs du programme.




void setup() {
    pinMode(13,OUTPUT);
    // digitalWrite(13,HIGH);
    // delay(1000);
    // digitalWrite(13,LOW);
    // delay(1000);
}

void loop() {
    digitalWrite(13,HIGH);
    delay(200);
    digitalWrite(13,LOW);
    delay(200);
}






Note

Utilisez le raccourci Ctrl+/ pour vous aider à commenter ou décommenter rapidement votre code.





Commentaire /**/

Comme // pour les commentaires. Ce type de commentaire peut s’étendre sur plus d’une ligne, et une fois que le compilateur lit /*, il ignore tout ce qui suit jusqu’à ce qu’il rencontre */.

Exemple 1 :

/* Blink */

void setup() {
    pinMode(13,OUTPUT);
}

void loop() {
    /*
    The following code will blink the onboard LED
    You can modify the number in delay() to change the blinking frequency
    */
    digitalWrite(13,HIGH);
    delay(500);
    digitalWrite(13,LOW);
    delay(500);
}







#define

C’est un outil utile de C++.

#define identifier token-string





Le compilateur remplace automatiquement identifier par token-string lorsqu’il le lit, ce qui est généralement utilisé pour des définitions constantes.

Par exemple, voici un sketch qui utilise define, ce qui améliore la lisibilité du code.

#define ONBOARD_LED 13
#define DELAY_TIME 500

void setup() {
    pinMode(ONBOARD_LED,OUTPUT);
}

void loop() {
    digitalWrite(ONBOARD_LED,HIGH);
    delay(DELAY_TIME);
    digitalWrite(ONBOARD_LED,LOW);
    delay(DELAY_TIME);
}





Pour le compilateur, cela ressemble réellement à ceci.

void setup() {
    pinMode(13,OUTPUT);
}

void loop() {
    digitalWrite(13,HIGH);
    delay(500);
    digitalWrite(13,LOW);
    delay(500);
}





Nous pouvons voir que l”identifiant est remplacé et n’existe pas dans le programme.
Par conséquent, il y a plusieurs mises en garde lors de son utilisation.


	Une token-string ne peut être modifiée manuellement et ne peut pas être convertie en d’autres valeurs par arithmétique dans le programme.


	Évitez d’utiliser des symboles tels que ;. Par exemple.




#define ONBOARD_LED 13;

void setup() {
    pinMode(ONBOARD_LED,OUTPUT);
}

void loop() {
    digitalWrite(ONBOARD_LED,HIGH);
}





Le compilateur le reconnaîtra comme suit, ce qui sera signalé comme une erreur.

void setup() {
    pinMode(13;,OUTPUT);
}

void loop() {
    digitalWrite(13;,HIGH);
}






Note

Une convention de nommage pour #define est de mettre en majuscule l”identifier pour éviter la confusion avec les variables.







            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Variable

La variable est l’un des outils les plus puissants et cruciaux dans un programme. Elle nous aide à stocker et à appeler des données dans nos programmes.

Le fichier de sketch suivant utilise des variables. Il stocke les numéros de broche de la LED intégrée dans la variable ledPin et un nombre « 500 » dans la variable delayTime.

int ledPin = 13;
int delayTime = 500;

void setup() {
    pinMode(ledPin,OUTPUT);
}

void loop() {
    digitalWrite(ledPin,HIGH);
    delay(delayTime);
    digitalWrite(ledPin,LOW);
    delay(delayTime);
}





Attendez, est-ce un doublon de ce que fait #define ? La réponse est NON.


	Le rôle de #define est de remplacer simplement et directement le texte, il n’est pas considéré par le compilateur comme faisant partie du programme.


	Une variable, en revanche, existe au sein du programme et est utilisée pour stocker et appeler des valeurs. Une variable peut également modifier sa valeur dans le programme, ce qu’un define ne peut pas faire.




Le fichier de sketch ci-dessous ajoute lui-même à la variable et cela fera clignoter la LED intégrée plus longtemps après chaque clignotement.

int ledPin = 13;
int delayTime = 500;

void setup() {
    pinMode(ledPin,OUTPUT);
}

void loop() {
    digitalWrite(ledPin,HIGH);
    delay(delayTime);
    digitalWrite(ledPin,LOW);
    delay(delayTime);
    delayTime = delayTime+200; //Each execution increments the value by 200
}






Déclarer une variable

Déclarer une variable signifie créer une variable.

Pour déclarer une variable, vous avez besoin de deux choses : le type de données et le nom de la variable. Le type de données doit être séparé de la variable par un espace, et la déclaration de la variable doit être terminée par un ;.

Utilisons cette variable comme exemple.

int delayTime;





Type de Donnée

Ici, int est un type de donnée appelé type entier, qui peut être utilisé pour stocker des entiers de -32768 à 32766. Il ne peut pas être utilisé pour stocker des décimales.

Les variables peuvent contenir différents types de données autres que des entiers. Le langage Arduino (qui, rappelons-le, est du C++) offre un support intégré pour quelques-uns d’entre eux (seuls les plus fréquemment utilisés et utiles sont listés ici) :


	float : Stocke un nombre décimal, par exemple 3.1415926.


	byte : Peut contenir des nombres de 0 à 255.


	boolean : Ne détient que deux valeurs possibles, True ou False, même s’il occupe un octet en mémoire.


	char : Contient un nombre de -127 à 127. Comme il est marqué comme un char, le compilateur essaiera de le faire correspondre à un caractère du ASCII table of characters.


	string : Peut stocker une chaîne de caractères, par exemple Halloween.




Nom de Variable

Vous pouvez donner à la variable le nom que vous voulez, comme i, apple, Bruce, R2D2, Sectumsempra, mais il y a quelques règles de base à suivre.


	Décrire à quoi elle sert. Ici, j’ai nommé la variable delayTime, donc vous pouvez facilement comprendre ce qu’elle fait. Ça fonctionnerait si je nommais la variable barryAllen, mais cela confondrait la personne qui regarde le code.


	Utiliser une nomenclature régulière. Vous pouvez utiliser CamelCase comme je l’ai fait, avec le T initial dans delayTime pour qu’il soit facile de voir que la variable est composée de deux mots. Aussi, vous pouvez utiliser UnderScoreCase pour écrire la variable comme delay_time. Cela n’affecte pas le fonctionnement du programme, mais cela aiderait le programmeur à lire le code si vous utilisez la nomenclature que vous préférez.


	Ne pas utiliser des mots-clés. De manière similaire à ce qui se passe lorsque nous tapons « int », l’IDE Arduino le coloriera pour vous rappeler que c’est un mot avec un but spécial et ne peut pas être utilisé comme nom de variable. Changez le nom de la variable si elle est colorée.


	Les symboles spéciaux ne sont pas autorisés. Par exemple, l’espace, #, $, /, +, %, etc. La combinaison de lettres anglaises (sensibles à la casse), de soulignements et de nombres (mais les nombres ne peuvent pas être utilisés comme premier caractère d’un nom de variable) est assez riche.




Attribuer une valeur à une variable

Une fois que nous avons déclaré la variable, il est temps de stocker les données. Nous utilisons l’opérateur d’affectation (c’est-à-dire =) pour mettre de la valeur dans la variable.

Nous pouvons attribuer des valeurs à la variable dès que nous la déclarons.

int delayTime = 500;





Il est également possible de lui attribuer une nouvelle valeur à un moment donné.

int delayTime; // no value
delayTime = 500; // value is 500
delayTime = delayTime +200; // value is 700









            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Comment Construire le Circuit

Beaucoup des choses que vous utilisez tous les jours sont alimentées par l’électricité, comme les lumières de votre maison et l’ordinateur sur lequel vous lisez.

Pour utiliser l’électricité, vous devez construire un circuit électrique. Fondamentalement, un circuit est un chemin à travers lequel l’électricité circule, ou un circuit électronique, et est composé de dispositifs et de composants électriques (appareils) qui sont connectés d’une certaine manière, tels que des résistances, des condensateurs, des alimentations et des interrupteurs.

[image: ../_images/circuit.png]
Un circuit est un chemin fermé dans lequel les électrons se déplacent pour créer un courant électrique. Pour faire circuler le courant, il doit y avoir un chemin conducteur entre la borne positive de l’alimentation et la borne négative, ce qui est appelé un circuit fermé (s’il est interrompu, on parle de circuit ouvert).

La carte Arduino dispose de quelques broches de sortie d’alimentation (positives) et de quelques broches de masse (négatives).
Vous pouvez utiliser ces broches comme les côtés positif et négatif de l’alimentation en branchant la source d’alimentation sur la carte.

[image: ../_images/arduinoPN.jpg]
Avec l’électricité, vous pouvez créer des œuvres avec de la lumière, du son et du mouvement.
Vous pouvez allumer une LED en connectant la broche longue à la borne positive et la broche courte à la borne négative.
La LED se détruira très rapidement si vous faites cela, donc vous devez ajouter une résistance de 220* dans le circuit pour la protéger.

Le circuit qu’ils forment est montré ci-dessous.

[image: ../_images/sp221014_181625.png]
Vous pouvez vous poser des questions cette fois-ci : comment construire ce circuit ? Tenir les fils à la main ou coller les broches et les fils ?

Dans cette situation, les plaques d’essai sans soudure seront vos alliées les plus fortes.


Bonjour, Breadboard!

Une breadboard (plaque d’essai) est une plaque en plastique rectangulaire avec un tas de petits trous.
Ces trous nous permettent d’insérer facilement des composants électroniques et de construire des circuits électroniques.
Les breadboards ne fixent pas de manière permanente les composants électroniques, donc nous pouvons facilement réparer un circuit et recommencer si quelque chose ne va pas.


Note

Il n’est pas nécessaire d’avoir des outils spéciaux pour utiliser les breadboards. Cependant, de nombreux composants électroniques sont très petits, et une paire de pinces peut nous aider à mieux saisir les petites pièces.



Sur Internet, nous pouvons trouver beaucoup d’informations sur les breadboards.


	Comment Utiliser une Breadboard - Science Buddies [https://www.sciencebuddies.org/science-fair-projects/references/how-to-use-a-breadboard#pth-smd]


	Qu’est-ce qu’une BREADBOARD ? - Makezine [https://cdn.makezine.com/uploads/2012/10/breadboardworkshop.pdf]




Voici quelques choses que vous devez savoir sur les breadboards (planches à pain).


	Chaque groupe de demi-rangées (comme la colonne A-E dans la rangée 1 ou la colonne F-J dans la rangée 3) est connecté. Par conséquent, si un signal électrique entre par A1, il peut sortir par B1, C1, D1, E1, mais pas par F1 ou A2.


	Dans la plupart des cas, les deux côtés de la breadboard sont utilisés comme bus d’alimentation, et les trous de chaque colonne (environ 50 trous) sont connectés ensemble. En règle générale, les alimentations positives sont connectées aux trous près du fil rouge, et les alimentations négatives aux trous près du fil bleu.


	Dans un circuit, le courant circule du pôle positif au pôle négatif après avoir traversé la charge. Dans ce cas, un court-circuit peut se produire.




Suivons la direction du courant pour construire le circuit !

[image: ../_images/sp221014_182229_2.png]

	Dans ce circuit, nous utilisons la broche 5V de la carte pour alimenter la LED. Utilisez un câble de liaison mâle à mâle (M2M) pour le connecter au bus d’alimentation rouge.


	Pour protéger la LED, le courant doit passer par une résistance de 220 ohms. Connectez une extrémité (n’importe laquelle) de la résistance au bus d’alimentation rouge, et l’autre extrémité à une rangée libre de la breadboard.



Note

La bague de couleur de la résistance de 220 ohms est rouge, rouge, noire, noire et marron.








	Si vous prenez la LED, vous verrez que l’une de ses broches est plus longue que l’autre. Connectez la broche la plus longue à la même rangée que la résistance, et la broche la plus courte à une autre rangée.



Note

La broche la plus longue est l’anode, qui représente le côté positif du circuit ; la broche la plus courte est la cathode, qui représente le côté négatif.

L’anode doit être connectée à la broche GPIO via une résistance ; la cathode doit être connectée à la broche GND.








	Utilisez un câble de liaison mâle à mâle (M2M) pour connecter la broche courte de la LED au bus d’alimentation négatif de la breadboard.


	Connectez la broche GND de la carte au bus d’alimentation négatif à l’aide d’un câble de liaison.






Attention aux courts-circuits

Les courts-circuits peuvent se produire lorsque deux composants qui ne devraient pas être connectés le sont « accidentellement ».
Ce kit comprend des résistances, des transistors, des condensateurs, des LED, etc. qui ont de longues broches métalliques pouvant se heurter les unes aux autres et provoquer un court-circuit. Certains circuits sont simplement empêchés de fonctionner correctement lorsqu’un court-circuit se produit. Occasionnellement, un court-circuit peut endommager de manière permanente des composants, en particulier entre l’alimentation et le bus de masse, provoquant un échauffement du circuit, la fusion du plastique sur la breadboard et même la combustion des composants !

Par conséquent, assurez-vous toujours que les broches de tous les composants électroniques sur la breadboard ne se touchent pas entre elles.



Orientation du circuit

Il existe une orientation pour les circuits, et cette orientation joue un rôle significatif dans certains composants électroniques. Il y a des dispositifs avec polarité, ce qui signifie qu’ils doivent être connectés correctement en fonction de leurs pôles positif et négatif. Les circuits construits avec une mauvaise orientation ne fonctionneront pas correctement.

[image: ../_images/sp221014_182229.png]
Si vous inversez la LED dans ce simple circuit que nous avons construit plus tôt, vous constaterez qu’elle ne fonctionne plus.

En revanche, certains dispositifs n’ont pas de direction, comme les résistances dans ce circuit, donc vous pouvez les inverser sans affecter le fonctionnement normal des LED.

La plupart des composants et modules avec des étiquettes telles que « + », « - », « GND », « VCC » ou ayant des broches de longueurs différentes doivent être connectés au circuit d’une manière spécifique.



Protection du circuit

Le courant est le taux auquel les électrons passent devant un point dans un circuit électrique complet. À sa base, le courant = flux. Un ampère, ou amp, est l’unité internationale utilisée pour mesurer le courant. Il exprime la quantité d’électrons (parfois appelée « charge électrique ») passant devant un point dans un circuit sur une période donnée.

La force motrice (tension) derrière le flux de courant est appelée tension et est mesurée en volts (V).

La résistance (R) est la propriété du matériau qui restreint le flux de courant, et elle est mesurée en ohms (Ω).

Selon la loi d’Ohm (tant que la température reste constante), le courant, la tension et la résistance sont proportionnels.
Le courant d’un circuit est proportionnel à sa tension et inversement proportionnel à sa résistance.

Par conséquent, courant (I) = tension (V) / résistance (R).


	Loi d’Ohm - Wikipedia [https://en.wikipedia.org/wiki/Ohm%27s_law]




À propos de la loi d’Ohm, nous pouvons faire une expérience simple.
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En changeant le fil reliant 5V à 3.3V, la LED devient plus faible.
Si vous changez la résistance de 220 ohms à 1000 ohms (anneau de couleur : marron, noir, noir, marron et marron), vous remarquerez que la LED devient plus faible qu’auparavant. Plus la résistance est grande, plus la LED est faible.


Note

Pour une introduction aux résistances et comment calculer les valeurs de résistance, voir Résistance.



La plupart des modules emballés ne nécessitent qu’un accès à la tension appropriée (généralement 3,3V ou 5V), comme le module ultrasonique.

Cependant, dans vos circuits auto-construits, vous devez être conscient de la tension d’alimentation et de l’utilisation des résistances pour les dispositifs électriques.

Par exemple, les LED consomment généralement 20mA de courant, et leur chute de tension est d’environ 1,8V. Selon la loi d’Ohm, si nous utilisons une alimentation de 5V, nous devons connecter une résistance d’au moins 160 ohms ((5-1,8)/20mA) pour ne pas brûler la LED.



Contrôle du circuit avec Arduino

Maintenant que nous avons une compréhension de base de la programmation Arduino et des circuits électroniques, il est temps de faire face à la question la plus critique : Comment contrôler les circuits avec Arduino.

En termes simples, la manière dont Arduino contrôle un circuit est en changeant le niveau des broches sur la carte. Par exemple, lors du contrôle d’une LED embarquée, il s’agit d’écrire un signal de haut ou de bas niveau à la broche 13.

Essayons maintenant de coder la carte Arduino pour contrôler le clignotement d’une LED sur la plaque d’essai. Construisez le circuit de sorte que la LED soit connectée à la broche 9.
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Ensuite, téléchargez ce sketch sur la carte de développement Arduino.

int ledPin = 9;
int delayTime = 500;

void setup() {
    pinMode(ledPin,OUTPUT);
}

void loop() {
    digitalWrite(ledPin,HIGH);
    delay(delayTime);
    digitalWrite(ledPin,LOW);
    delay(delayTime);
}





Ce sketch est très similaire à celui que nous avons utilisé pour contrôler le clignotement de la LED embarquée, la différence est que la valeur de ledPin a été changée en 9.
Cela est dû au fait que nous essayons de contrôler le niveau de la broche 9 cette fois-ci.

Maintenant, vous pouvez voir la LED sur la plaque d’essai clignoter.





            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Cours Vidéo Arduino

Embarquez pour un voyage à travers le monde d’Arduino avec le Cours Vidéo Arduino complet, utilisant le kit de démarrage 3 en 1 de SunFounder. Cette série commence par une introduction à l’écosystème Arduino et aux capacités de la carte uno R3, posant ainsi les bases pour une exploration approfondie des applications pratiques et des techniques de programmation. Vous apprendrez les bases du contrôle des LEDs, de la compréhension de la communication série et de la manipulation de divers composants tels que les LEDs RVB, les boutons et les registres à décalage. Le cours propose également une variété de projets amusants comme des projets de voitures intelligentes et des projets IoT. Tant que vous suivez le cours étape par étape, vous maîtriserez Arduino, non pas en copiant et collant du code, mais en écrivant votre propre code et en implémentant vos projets Arduino à votre manière.

Projets



	Vidéo 1 - Présentation de ce Kit

	Vidéo 2 - Introduction à l’IDE Arduino

	Vidéo 3 : Bases de Programmation et Projets LED

	Vidéo 4 : Systèmes Numériques et Moniteur Série

	Vidéo 5 : Types de Données et Variables

	Vidéo 6 : Contrôle de Buzzer, Moteur et Pompe à Eau

	Vidéo 7 : Boutons-Poussoirs et Interrupteurs à Lame Souple

	Vidéo 8 : MLI (PWM) et Structures de Boucles

	Vidéo 9 : Mesure de Tension

	Vidéo 10 : Instructions Conditionnelles et Tableaux

	Vidéo 11 : Capteur DHT11

	Vidéo 12 : Fonctions et Instruction Switch-Case

	Vidéo 13 : Manipuler le Joystick

	Vidéo 14 : millis() et map()

	Vidéo 15 : Automatisation de l’Arrosage des Plantes

	Vidéo 16 : Évitement d’Obstacles par Infrarouge

	Vidéo 17 : Interruption

	Vidéo 18 : Servomoteur

	Vidéo 19 : Capteur Ultrasonique

	Vidéo 20 : LCD 1602

	Vidéo 21 : Télécommande Infrarouge

	Vidéo 22 : Afficheur à 7 Segments

	Vidéo 23 : Assemblage d’une Voiture Intelligente

	Vidéo 24 : Contrôle d’une Voiture Intelligente

	Vidéo 25 : Évitement d’Obstacles pour Voiture Intelligente

	Vidéo 26 : Capteur Ultrasonique pour Voiture Intelligente

	Vidéo 27 : Suivi de la Main par Voiture Intelligente

	Vidéo 28 : Voiture Intelligente Autonome

	Vidéo 29 : Télécommande de Voiture Intelligente

	Vidéo 30 : Suivi de Ligne par Voiture Intelligente

	Vidéo 31 : Surveillance de la Température par Wi-Fi








            

          

      

      

    

  

    
      
          
            
  
Vidéo 1 - Présentation de ce Kit

Ce tutoriel accessible aux débutants présente Arduino comme une plateforme open-source et détaille les composants et les utilisations du kit Arduino trois-en-un de SunFounder.


	Introduction au Cours : Introduction au cours Arduino de Robojax, conçu pour les débutants absolus.


	Bases d’Arduino : Explication d’Arduino en tant que plateforme électronique accessible et open-source.


	Exigences du Cours : Aperçu des logiciels et du matériel nécessaires pour commencer avec Arduino.


	Les Cartes Arduino Expliquées : Examen détaillé des différentes cartes Arduino, y compris Uno, Mega et les variantes Wi-Fi.


	Déballage du Kit : Déballage complet du kit SunFounder, mettant en évidence ses composants divers.




Vidéo


  
    
    

    Vidéo 2 - Introduction à l’IDE Arduino
    

    

    
 
  

    
      
          
            
  
Vidéo 2 - Introduction à l’IDE Arduino

Ce tutoriel propose un guide pour les débutants sur la configuration du logiciel Arduino et l’exploration du kit Arduino trois-en-un de SunFounder, essentiel pour les projets d’automatisation à la maison et à l’école.


	Configuration de l’IDE Arduino : Instructions pour télécharger et installer l’IDE Arduino, y compris les exigences système.


	Navigation dans l’IDE Arduino : Parcours détaillé de l’interface et des fonctionnalités de l’IDE Arduino.


	Guide de Connexion des Cartes : Tutoriel sur la connexion et la configuration d’une carte Arduino avec un ordinateur.


	Tutoriel sur la Documentation Arduino : Comment utiliser la documentation officielle d’Arduino et les forums communautaires pour l’assistance à la programmation.


	Exploration du Kit SunFounder : Aperçu de la documentation du kit SunFounder et des ressources de projet.




Vidéo


  
    
    

    Vidéo 3 : Bases de Programmation et Projets LED
    

    

    
 
  

    
      
          
            
  
Vidéo 3 : Bases de Programmation et Projets LED

Ce tutoriel offre une introduction complète à la programmation Arduino, couvrant la structure de base du code, les composants de la carte, et un projet de clignotement de LED adapté aux débutants.


	Structure du Code : Explication détaillée des fonctions setup() et loop() en programmation Arduino.


	Carte Arduino Uno : Examen approfondi de la carte Arduino Uno, y compris les fonctions des broches et leur utilisation.


	Comprendre les Résistances : Explication des résistances, y compris comment lire les codes de couleurs et mesurer la résistance.


	Bases des LED : Vue d’ensemble des diodes électroluminescentes (LEDs), y compris comment identifier l’anode et la cathode.


	Projet Pratique LED : Guide étape par étape pour mettre en place un projet de clignotement de LED basique sur une plaque d’essai.




Vidéo


  
    
    

    Vidéo 4 : Systèmes Numériques et Moniteur Série
    

    

    
 
  

    
      
          
            
  
Vidéo 4 : Systèmes Numériques et Moniteur Série

Cette vidéo se penche sur les fondamentaux des différents systèmes numériques utilisés dans Arduino et démontre les applications pratiques du Moniteur Série pour la programmation et le débogage.


	Explication des Systèmes Numériques : Explication détaillée des systèmes numériques décimal, binaire, octal et hexadécimal et leur pertinence dans Arduino.


	Techniques de Conversion de Données : Méthodes pour convertir des données entre différents systèmes numériques.


	Utilisation du Moniteur Série : Guide d’utilisation du Moniteur Série Arduino pour le débogage et la visualisation de données.


	Impression de Données dans le Moniteur Série : Techniques pour imprimer des valeurs ASCII, des caractères et des données numériques dans le Moniteur Série.


	Gestion des Entrées Utilisateur : Démonstrations de la lecture et de l’interprétation des entrées utilisateur via le Moniteur Série.




Vidéo


  
    
    

    Vidéo 5 : Types de Données et Variables
    

    

    
 
  

    
      
          
            
  
Vidéo 5 : Types de Données et Variables

Cette vidéo fournit un tutoriel approfondi sur divers types de données et variables dans Arduino, mettant en évidence leur déclaration, utilisation de la mémoire et applications pratiques dans les sketches.


	Compréhension des Types de Données : Explication complète des types de données comme les entiers, les caractères, les flottants et les booléens dans Arduino.


	Déclaration et Utilisation des Variables : Guide détaillé sur la déclaration, l’attribution et l’utilisation des variables dans les sketches Arduino.


	Représentation des Données Numériques : Aperçu de la représentation des données numériques en valeurs binaires, hexadécimales et décimales.


	Manipulation des Chaînes de Caractères : Techniques pour la concaténation, la conversion et la manipulation des chaînes de caractères dans Arduino.


	Vue d’Ensemble des Types de Données Spéciaux : Exploration des types de données spéciaux tels que les octets, les caractères non signés et les mots, y compris leur stockage et leur plage.




Vidéo


  
    
    

    Vidéo 6 : Contrôle de Buzzer, Moteur et Pompe à Eau
    

    

    
 
  

    
      
          
            
  
Vidéo 6 : Contrôle de Buzzer, Moteur et Pompe à Eau

Cette vidéo propose des tutoriels pratiques sur le contrôle d’un buzzer actif, d’un moteur et d’une pompe à eau avec Arduino, démontrant des compétences essentielles pour la robotique et les systèmes automatisés.


	Aperçu du Kit SunFounder : Introduction au kit Arduino trois-en-un de SunFounder et son utilité dans les projets de robotique et d’automatisation domestique.


	Contrôle du Buzzer Actif : Guide pas à pas pour connecter et programmer un buzzer actif avec Arduino.


	Tutoriel de Contrôle du Moteur : Instructions détaillées sur l’utilisation d’un driver de moteur L298N pour le contrôle du moteur dans les applications de voiture intelligente.


	Projet de Pompe à Eau : Démonstration du contrôle d’une pompe à eau pour les systèmes d’arrosage automatisés.


	Configuration de l’Environnement Arduino : Comment configurer et modifier les sketches Arduino pour chaque projet.


	Exécution Pratique du Projet : Exécution pratique de chaque projet avec des conseils pour le dépannage et l’optimisation.




Vidéo


  
    
    

    Vidéo 7 : Boutons-Poussoirs et Interrupteurs à Lame Souple
    

    

    
 
  

    
      
          
            
  
Vidéo 7 : Boutons-Poussoirs et Interrupteurs à Lame Souple

Ce tutoriel Arduino explore les fondamentaux de la lecture numérique, en se concentrant sur la détection des pressions de boutons-poussoirs et la détection des champs magnétiques avec des interrupteurs à lame souple.


	Bases de la Lecture Numérique : Comprendre le concept de lecture numérique dans Arduino, en distinguant les signaux hauts et bas.


	Détection de Bouton-Poussoir : Instructions détaillées pour connecter un bouton-poussoir et lire son état avec Arduino.


	Détection par Interrupteur à Lame Souple : Démonstration de l’utilisation d’un interrupteur à lame souple pour détecter les champs magnétiques, y compris le câblage et la configuration du code.


	Configuration de l’IDE Arduino : Guide étape par étape pour préparer l’IDE Arduino pour les projets de lecture numérique.


	Utilisation des Résistances de Tirage Internes : Techniques pour utiliser un bouton-poussoir sans résistance externe en exploitant les résistances de tirage internes d’Arduino.


	Conseils de Dépannage : Solutions aux problèmes courants rencontrés dans la lecture numérique, tels que les broches flottantes.




Vidéo


  
    
    

    Vidéo 8 : MLI (PWM) et Structures de Boucles
    

    

    
 
  

    
      
          
            
  
Vidéo 8 : MLI (PWM) et Structures de Boucles

Ce tutoriel Arduino se penche sur l’utilisation de la MLI (Modulation de Largeur d’Impulsion) pour contrôler des dispositifs tels que les moteurs et les LED, ainsi qu’un guide complet sur la programmation de boucles telles que for, while et do-while.


	Fondamentaux de la MLI (PWM) : Comprendre la MLI et les cycles de travail pour contrôler le comportement des dispositifs.


	Écriture Analogique avec Arduino : Utilisation de analogWrite pour moduler la force du signal pour les moteurs et les LED.


	Démonstrations de Boucle For : Exemples pratiques de boucles for pour l’atténuation progressive des LED.


	Utilisation de la Boucle While : Mise en œuvre de boucles while pour une exécution efficace du programme.


	Mécaniques de la Boucle Do-While : Exploration de la structure unique et des applications des boucles do-while dans les projets Arduino.


	Contrôle Pratique des LED : Configuration et code étape par étape pour ajuster la luminosité des LED à l’aide de la MLI.




Vidéo


  
    
    

    Vidéo 9 : Mesure de Tension
    

    

    
 
  

    
      
          
            
  
Vidéo 9 : Mesure de Tension

Apprenez à lire et mesurer la tension continue à l’aide de la fonction analogRead d’Arduino, comprenez le CAN (convertisseur analogique-numérique) et explorez l’utilisation de potentiomètres pour des mesures de tension précises.


	Fonction AnalogRead : Une introduction à l’utilisation de la fonction analogRead d’Arduino pour la mesure de tension continue.


	Aperçu des Broches Analogiques : Comprendre le rôle des broches analogiques (A0 - A5) dans la lecture de tension.


	Types de Signaux : Différencier les signaux numériques et analogiques et leurs niveaux de tension.


	Bases du CAN : Explication de la conversion analogique-numérique et de l’importance des résolutions 10 bits et 12 bits.


	Types de Potentiomètres : Démonstration de divers potentiomètres pour la mesure de tension.


	Méthodes de Mesure de Tension : Méthodes détaillées pour lire et afficher avec précision les valeurs de tension.




Vidéo


  
    
    

    Vidéo 10 : Instructions Conditionnelles et Tableaux
    

    

    
 
  

    
      
          
            
  
Vidéo 10 : Instructions Conditionnelles et Tableaux

Explorez les fondamentaux des instructions conditionnelles et des tableaux dans Arduino, y compris leurs applications pratiques dans le contrôle des LED et la gestion des données.


	Instructions Conditionnelles : Apprentissage de l’utilisation des instructions if, else et else-if dans Arduino pour la prise de décision.


	Exemples Pratiques : Application de la logique conditionnelle dans des scénarios tels que le contrôle de la température et la régulation du trafic.


	Tableaux dans Arduino : Démonstration de la création, de la modification et de l’utilisation de tableaux pour stocker et gérer des données.


	Contrôle des LED avec des Tableaux : Comment utiliser des tableaux pour un contrôle efficace de plusieurs LED.


	Compréhension des Flottants : Introduction au type de données float et gestion de la précision dans les opérations numériques.


	Utilisation de Boucles avec des Tableaux : Exploitation des boucles “for” pour itérer sur les éléments d’un tableau, simplifiant le code pour des tâches comme le séquençage des LED.




Vidéo


  
    
    

    Vidéo 11 : Capteur DHT11
    

    

    
 
  

    
      
          
            
  
Vidéo 11 : Capteur DHT11

Cette vidéo propose un tutoriel approfondi sur les bibliothèques Arduino et l’utilisation pratique du capteur de température et d’humidité DHT11, y compris l’installation, le codage et un exemple d’application.


	Introduction aux Bibliothèques Arduino : Explication du concept, de l’objectif et des méthodes d’installation des bibliothèques Arduino.


	Capacités du Capteur DHT11 : Spécifications techniques, y compris la plage de température et d’humidité, la précision et la tension de fonctionnement.


	Guide de Câblage du Capteur : Instructions étape par étape sur la façon de connecter correctement le capteur DHT11 à une carte Arduino.


	Lecture des Données du Capteur : Techniques d’utilisation du code Arduino pour lire et interpréter les données du capteur DHT11.


	Parcours du Code : Explication détaillée du code Arduino nécessaire pour le fonctionnement du capteur DHT11.


	Démonstration Pratique : Mise en œuvre d’une application réelle en déclenchant un buzzer en fonction des lectures de température du capteur DHT11.




Vidéo


  
    
    

    Vidéo 12 : Fonctions et Instruction Switch-Case
    

    

    
 
  

    
      
          
            
  
Vidéo 12 : Fonctions et Instruction Switch-Case

Explorez les fondamentaux de la définition et de l’utilisation des fonctions dans la programmation Arduino, y compris les différents types de fonctions, la gestion des paramètres, les valeurs de retour et l’utilisation des instructions switch-case.


	Compréhension des Fonctions dans Arduino : Introduction à la structure de base et à l’objectif des fonctions dans la programmation Arduino.


	Types de Fonctions : Explique la différence entre les fonctions void et celles qui retournent des types de données spécifiques comme des entiers ou des flottants.


	Utilisation des Paramètres et des Valeurs de Retour : Démontre comment passer des paramètres aux fonctions et utiliser les valeurs qu’elles retournent dans le programme principal.


	Exemples Pratiques de Fonctions : Fournit des exemples réels de fonctions pour divers calculs et opérations conditionnelles.


	Syntaxe et Utilisation de Switch-Case : Offre une alternative aux instructions if-else, montrant comment switch-case peut simplifier la structure du code.


	Application des Fonctions dans les Projets : Montre les applications pratiques des fonctions dans les projets Arduino, telles que le contrôle des dispositifs ou le traitement des données des capteurs.




Vidéo


  
    
    

    Vidéo 13 : Manipuler le Joystick
    

    

    
 
  

    
      
          
            
  
Vidéo 13 : Manipuler le Joystick

Ce tutoriel se penche sur l’utilisation d’un joystick XY avec Arduino, couvrant sa structure, son câblage, la lecture de ses positions, la détection du bouton-poussoir, et la programmation d’Arduino pour répondre aux mouvements du joystick.


	Mécanique et Structure du Joystick : Un aperçu des composants du joystick XY, y compris ses potentiomètres pour le contrôle directionnel et le bouton-poussoir intégré.


	Connexion du Joystick à Arduino : Instructions détaillées pour connecter correctement le joystick à une carte Arduino pour une lecture précise du signal.


	Interprétation des Mouvements du Joystick : Techniques de lecture des mouvements des axes X et Y du joystick à travers la programmation Arduino.


	Détection des Pressions sur le Bouton : Conseils pour détecter et programmer des réponses à l’activation du bouton-poussoir du joystick.


	Code Arduino pour l’Entrée du Joystick : Guide étape par étape pour écrire un code Arduino interprétant et affichant les mouvements du joystick sur un moniteur série.


	Actions Réactives à l’Entrée du Joystick : Démonstration de la programmation d’Arduino pour effectuer des actions spécifiques, comme déclencher un buzzer, en fonction de la position du joystick.




Vidéo


  
    
    

    Vidéo 14 : millis() et map()
    

    

    
 
  

    
      
          
            
  
Vidéo 14 : millis() et map()

Ce tutoriel se concentre sur l’utilisation de millis() pour le suivi du temps et de map() pour la conversion de valeurs dans Arduino, en présentant des applications pratiques telles que les réponses de boutons temporisées et le contrôle de la luminosité des LED.


	Fonctionnalité de Millis : millis() comme une fonction de chronométrage dans Arduino, commençant à zéro au lancement du programme et s’incrémentant chaque milliseconde.


	Événements Temporisés avec millis() : Comment utiliser millis() pour exécuter des événements à des inte