Les sous-programmes
(avec mBlock)

REACTIVATION 1 (iomemees
Je vérifie mes connaissances théoriques

° Qu'est-ce que la programmation par blocs 7

e Les affirmations suivantes sont-elles vraies ou fausses 7

@ Certains logiciels en ligne permettent de programmer des systémes

grace a des blocs. Vrai Faux
¢ Il est possible de créer des sous-programmes avec mBlock. Vrai Faux
o Les sous-programmes augmentent la charge de travail du programmeur. Vrai Faux
« Les sous-programmes font gagner du temps lors des ajustements

en phase de prototypage. Vrai Faux
o Il nest possible de créer qu'un seul sous-programme pour un programme

de commande, Vrai Faux

o Qu'est-ce qu'un sous-programme ?

° Parmi les blocs suivants, cocher l'appel d'un sous-programme.

quand est cliqué

sfinir Sous-programme
definir prog il quand cet objet est cliqué
quand la touche mest pressée

m
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'REACTIVATION 2
J'applique mes connaissances pour comprendre

° Pour simuler le fonctionnement d'un passage a niveau qui détecte le train
avec un capteur de proximité, un programmeur cherche a utiliser uniquement
des sous-programmes pour définir le fonctionnement du systéme représenté
dans le programme de commande ci-dessous.

UNO et Grove - générer le code

répéter indéfiniment

si Lire I'état logique EIIRNICCILIN sur la broche EEIM

Mettre ESTCRUEIERY sur |a broche a
»

Mettre XTI sur 12 broche X »
»

attendre €Y secondes
4
Définir I'angle du servo-moteur de la broche a @ vitesse

WY Gyrophare v RITEERWIGISEY D3 v [EY bas v |
»
Mettre sur la broche BN » 54 |

5

si Lire I'état logique B UILCILIN sur la broche BEI = alors

Définir I'angle du servo-moteur de la broche [BEIM 2 (90 VAT 100 }-7)

a. ldentifier les capteurs et actionneurs utilisés dans les sous-programmes 1 a 7.
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b. Identifier l'objectif de chacun des sous-programmes 1 a 7.

L2 3., Techno! Cabier 3* © Borclan 2001 - L wtore dele




LES SUUS-RIOGIAmimnes ([@ves imsDivcK) “

REACTIVATION 3 (15minses
Je comprends et me remémore mes connaissances

e En quoi l'utilisation des sous-programmes dans un programme de commande rend service
a l'équipe chargée des corrections des prototypes ?

ro Pour simuler le fonctionnement d'un passage a niveau,
un programmeur a écrit le programme de commande suivant.

UNO et Grove - générer le code

répéter Indéfiniment
si Lire I'état logique ENREXNELINRd sur la broche =Y alors

Alerter les automobilistes
»
attendre €10 secondes

Fermer la barriére

aerinir
vettre NN = 1> broche [N > NERNND

Mettre [ sur |2 broche [CXIM 2

n



REACTIVATION 4 (i5mnutes
Je me prépare a l'évaluation

' Le déplacement de la cabine d’'un ascenseur se fait grace au moteur qui entraine les cables. |l y a deux niveaux
dans le batiment : le rez-de-chaussée (RDC) et l'unique étage, chacun équipé d'un bouton d'appel. Lappui sur
le bouton d'appel actionne le moteur dans un sens, et ce dernier s'arréte lorsque I'un des deux capteurs de fin
de course est activé. Pour simuler son fonctionnement, on fait le montage suivant.

- Le moteur branché en D6 fonctionne dans le « sens montée » et le « sens descente ».
« Le bouton poussoir « appel étage » est branché sur la broche D2.

- Le bouton poussoir « appel RDC » est branché sur la broche D3,

« Le capteur de fin de course RDC est branché sur la broche D4.

- Le capteur de fin de course étage est branché sur la broche DS.

Compléter les quatre sous-programmes suivants qui gérent les déplacements
et larrét de la cabine.

()

définir Monter la cabine

si Lire I'état logique RIEERECHIRG sur |2 broche- = alors

Mettre G sur la broche B : R

définir Arréter de monter la cabine

sl Lire I'état logique _sur la broche_:“ alors

définir Descendre la cabine

si Lire I'état logique LREEENYSERG sur la broche - =K  alors

Mettre |l sur la broche [ 2 NEGW

définir Arréter de descendre la cabine

si Lire I'état logique | sur |2 broche XK =Y alors
sur la broche [ 2 XN
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Mise au point d’un 41
programme informatique IP6.1-72-7.3

REACTIVATION 1 (i0meees
Je vérifie mes connaissances théoriques

° Donner les définitions suivantes.

oUn événement:

e Légender les différentes parties encadrées de 'écran d'accueil du logiciel mBlock.

Fichior Eamion Consecter (hotx de s Came  (hoix derextensiom  Chou de Ly Magus - Akse

= ~ e
4
r———=Y
mourer @ A Ls talle &u wtiia
Zone des lutins

Lorsque l'on programme avec mBlock, certaines instructions ne sont pas automatiquement
accessibles. Cocher les palettes d'instructions pour écrire un programme de commande.

Apparence Opérateurs Mouvement Capteurs Pilotage

Evénement | Stylo Controle Son Blocs et variables

115
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o A quoi servent les palettes d'instructions mBlock suivantes ?

o Opérateurs :

@ Mouvement:

o Evénement:

o Contréle :

e On cherche a simuler un radar de recul d'automobile constitué d’'un capteur a ultrason (branché sur la broche D2)
~ etun buzzer (branché sur la broche D3) qui doit émettre un signal sonore différent en fonction de la distance de
détection d (en cm) de l'obstacle. Le fonctionnement du systéme doit respecter les conditions suivantes :
si d > 100, aucun bip. Si 100 > d > 50, un bip toutes les secondes. Si 50 > d > 25, un bip toutes les demi-secondes.
Si 25 > d, bip continu.

Compléter les instructions du programme de commande du radar de recul.

UNO et Grove -

generer le code

répeter indéfiniment

mettre QOISR GCueM = Lire la distance par ultrasons sur la broche BEN

si Mesurer distance > nalors

Mettre NIRRT sur I3 broche [N : T

Mesurer distance <.alors
Mettre sur la broche-a -

Mesurer distance <[ et Mesurer distance >EH alors

Mettre sur la broche |[EEIM > BN
attendre-secondes
LY |e buzzer ¥ [ETTHE brcchff—:‘a-

»
attendre !seoondes

Mesurer distance ! t Mesurer distance - alors

Mettre [EIEET sur la broche BEM 2 [ES
attendre ’ secondes

Mettre [EXIEETEE sur Ia broche [N IR

attendre ! secondes
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e On simule l'ouverture d'un portail coulissant automatique (sans prendre en compte les obstacles)
avec une carte Arduino UNO. Le portail doit s'ouvrir (sens normal) et rester ouvert pendant 20 secondes
a I'appui du bouton poussoir, et se refermer (sens inverse) automatiquement,
En parallele, une LED rouge clignote pendant le déplacement du vantail.
Compléter le programme de commande du portail automatique.

Q\ Servo-moteur en D6 ff; de droite : fin de course en D4 @} Bouton poussoir en D2
B LED rouge en DS (C de gauche : fin de course en D3

UNO et Grove - générer le code
répéter indéfiniment
sl Lire I'état logique EI N I i sur la broche GERd = K alors
répéter jusqua  Lire I'état logique |GGG sur |2 broche GERd - Y

Définir la vitesse du servo-moteur continu de la broche [iillla €D dans le sens [N (rim: ©
Mettre sur la broche [l (24
'attét\dren secondes
. Mettre [N sur |2 broche [CENd 3 X
! attendre @ secondes

=

Définir la vitesse du servo-moteur continu de Ia broche B 3 (i} dans le sens K im: © )
’Mettre sur la broche FEd 2 T

:attendre €D secondes

répéter jusqua  LUire I'état logique |GGG sur ia broche BXd = HY
Définirla vitesse du servo-moteur continu de 13 broche Bl 3 €D dans le sens e (tim: © )
Mettre sur la broche EEid 2 TGN
:auéndre@ secondes

Mettre [PYIFEEITIR sur la broche BN 2 [TERd
attendre () secondes

=)
Définir la vitesse du servo-moteur continu de la broche [EI3id éndans [CRTREY inverse ¥ KEIUE 0 B
Mettre [N sur |2 broche G 5 [T

=5



REACTIVATION 4 (75 mnuses
Je me prépare a l'évaluation

e On simule la programmation d'un store banne avec
une carte Arduino UNO. Celui-ci doit se déployer
(sens normal) a l'aide d’un servomoteur (branché
sur la broche D4) qui fonctionne 30 secondes
lorsqu'on appuie sur le bouton poussoir de sortie
du store (branché sur la broche D2), et se replier
(sens inverse) pendant 30 secondes lorsqu’on
appuie sur le bouton poussoir de rentrée (branché
sur la broche D3).

Compléter le programme de commande

oc S sk rmaatacen

Boitier da Comvmande

T e

by s @ Pwercn s il
» o e

du store banne.

Arduino - génerer le code

répéter indéfiniment

sfinir la vitesse du servo-moteur continu de la brcchuna @ dans le

attendre €D secondes

Définir la vitesse du servo-moteur continu de la bn)r_‘hcn& mdans le scnam(tmn:O)

a Lire I'état logique ENICINTNTIISd sur la broche I =~ B olors

R ETE LIS du bouton poussoir ¥ ETTEE b:or_hr:g = n alors

Définir la vitesse du servo-moteur continu de la bmr_h(:mij €ED dans le sx:nsm(mm: 0)

attendre €D secondes

sens -(mm: 0 )

Définir fa vitesse du servo-moteur continu de a brct.hc:min n dans le sens _(mm: 0)

e. On souhaite automatiser l'ouverture et la fermeture
du store banne vu dans l'exercice précédent en lui
soumettant les conditions suivantes.

Compléter le programme de commande
du store-banne automatisé.
Arduino générer le code

répérar indéfiniment

si Solei > EGE] et Vent _ e

" soleil ~700 | <700
Vent <200 > 200
Position du store O (rentré) | 1 (sorti)

\_ Etat dustore déployé rentré )

Position store —m alors

Définir la witesse du servo-moteur continu de la broche m.| €D dans e

" attendre €0 secondes

sens m(tmn: ®©)

Définir la vitesse du servo-moteur continu de la broche Mu O dans le _\t-nr._(‘”"‘? )

.
(LIS Position store ~ BN 1 |

sinon

Posibon store - alors

Yehmir & wi du s o-moteur contnu de i3 buu.hu-u @d.xn-.

"attendre €D secondes

Déhinir la wit > du servo-moteur continu de la bvor_hu:m.ﬁ-d.mg le s

B Position store ¥ BN O |

snon

sens - (trnm: 0 )
- O

Déhinir lo vitesse du servo motour continu de o luon:hvmumllnn'. lc sens m(:mn 0)

8
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