4&%‘&&*{#

Explication du code

production sérielle

VERSAILLES
BTS CPRP PROJETS
1 #include <ArduinoBLE.h>
2
3 Jf/ =====———mmmm——mm— e
4 // Motor Shield R3
5 I ========================c============
6
7 const int dirA = 12;
] const int pwmA = 3;
Q const int braked = 9;
1@
11 const int dirB = 13;
12 const int pwmB = 11;
13 const int brakeB = 8 » ]
14 Pour modifier la vitesse du robot, remplacer 180
1t int vitesse = 186; par une valeur comprise entre 0 (vitesse nulle)
16 et 255 (vitesse maximale)
17  // =======c=cc=eceeoemeoeoo oo e
18 /4 BLE UART SERVICE
19  // =================ooooooooooooooooooos
28
21 ff Service UART Nordic
22 BELEService uartService("6E488801-B5A3-F303-EBAS-ESBE24DCCASE");
23
24 ff RX = recolt les données du smartphone
25 BLECharacteristic rxCharacteristic(
26 "AE480862 -BSA3-F393-EBAD-ESBE24DCCARE",
27 BELEWrite | BLEWriteWithoutResponse, 28);
28
249 f/ TX = envoie des données au smartphone
38 BELECharacteristic txCharacteristic(
31 "6E488803-B5A3-F393-EBAD-ESOE24DCCASE", EBLENotify, 28);
32
33 unsigned long lastCommandTime = @;
34 const unsigned long timeout = 1688;
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36 void setup() {
37
38 Serial.begin(115288);
39 Jf =====================================
48 // Configuration moteurs
41 R ——
432 pinMode(dird4, OUTPUT);
43 pinMode (pwmi, OUTPUT);
44 pinMode(braked, OUTPUT);
4%
46 pinMode(dirB, OUTPUT);
47 pinMode (pwmB, OQUTPUT);
48 pinMode(brakeB, OUTPUT);
49
5@ stopMotors();
E1
52 R ——
53 // BLE
G4 R —
55 if (!BLE.begin{()}) {
Lé
57 Serial.println("Erreur BLE"};
58
59 while (1); 1}
60
61 e —
62 // HNom du robot
63 /f ==s=sssssssssssssssssssssssssssss===S Pour modifier le nom visible sur
64 votre téléphone lorsque vous
6% BLE.setLocalName("BattleBot 88"); scannez les appareils, remplacer
oo Battlebot 08 par autre chose.
67 BLE.setAdvertisedService(uartService);
63 uartservice.addCharacteristic(rxCharacteristic);
69 vartService.addCharacteristic{txCharacteristic);
78 BLE.addService{uartService);
71 BELE.advertise();
72 Serial.println("BattleBot prét");
73 1}
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75 void loop() {
76
77 BLEDevice central = BLE.central()};
78
79 if (central) {
e Serial.println{"Smartphone connecté");
81
82 while {(central.connected()) {
B3 if (rxCharacteristic.written()) {
B84 String message = "";
85 int length = rxCharacteristic.valuelength()};
86 const uint@ t* data = rxCharacteristic.value();
87 for (int 1 = 8; 1 < length; i++) {
B8 message += (char)data[i]; I
849 message.trim();
] Serial.print({"Commande : ");
91 Serial.println({message);
92 lastCommandTime = millis();
93
94 if {(message == "F") { avancer();
a5
96 else if (message == "B") { reculer();
97
98 else if (message == "L") { gauche();
Q9
lea else if (message == "R") { droite();
181
182 else if (message == "S5") { stopMotors();
103 1
la4
185 f/ =====================================
186 // Sécurité timeout
1a7 [/ =====================================
188 it (millis{) - lastCommandTime > timeout) {
189 stopMotors(); ¥
118 1
111
112 stopMotors();
113 Serial.println({"Déconnecté”);
114 }
115}
116
117 J/ mmmmmmm e
113 {f Fonctions moteurs

119
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12@ void avancer() {

Si votre robot ne se déplace pas comme il le devrait

121 digitalkrite(brakeA, LOW); (exemple : vers I'avant lorsque vous envoyez F), il
122 digitaliirite(brakeB, LOW); faut permuter les directions HIGH/LOW des
123 moteurs qui ne tournent pas dans le bon sens, dans
124 digitalWrite(dira, HIGH);I chaque fonction.
125 digitalWrite(dirg, LOW);

126

127 analoghirite(pwmh, wvitesse);
128 analoghirite(pwmB, vitesse);}
129

13@ void reculer() {

131 digitalWrite(brakea, LOW);

132 digitalbirite(brakeB, LOW);

123

134 digitalWrite(dira, LOW);

135 digitalWrite(dirg, HIGH);I4
136

137 analoghrite{pwmh, wvitesse);
138 analoghrite{pwmB, vitesse);}
139

148 void gauche() {

141 digitalWrite(brakei, LOW);

142 digitalWrite(brakeB, LOW);

143

144 digitalWrite(dirA, LOW); W
145 digitalWrite(dirB, LOW); I‘
146

147 analoghirite(pwmb, vitesse);
148 analoghrite{pwmB, vitesse);}
144

158 void droite() {

151 digitalbirite(braked, LOW);

152 digitalWrite(brakeB, LOW);

153

154 digitalWrite(dira, HIGH); I‘
155 digitalwrite(dirg, HIGH): [
156

157 analoghrite(pwmd, vitesse);
158 analoghirite(pwmB, vitesse);}
159

168 void stopMotors() {

161 digitalWrite(brakeh, HIGH);
162 digitalWrite(brakeB, HIGH);
163

164 analoghrite(pwmh, 8);

165 analoghrite(pwmB, 8);1




