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Simulation des systémes

TP 4 - SERVOMOTEUR ET INTERRUPTEUR ET LEDS : Programmer un servomoteur

IS easvssssssnsasnnassnsnsnsantan!

£33 Servomoteur avec interrupteur 0 a 90 ° - PERENNES Philippe

Nom Quantité Composant

ul 1 Arduino Uno R3
SERVO1 1 Micro Servo

s1 1 Interrupteur a glissiére
R2

R1 3 1 k: Résistance

R3

D1 1 Vert LED

D2 1 Rouge LED

https://www.tinkercad.com/things/genbxvHUxaoK-servomoteur-avec-interrupteur-0-a-90-perennes
-philippe/editel?sharecode=HdpNO6zh-fmI1 WGchkgcpwpZaHJ9s0vhkpOGzkdUU7¢g

#include <Servo.h>

Iﬁﬁet @' 'Ip_i's. |

2
3 int angle = 0;
S lire la broche numérique 5 = == o alors q
¥ o ’ 5 Servo servo 8;
faire pivoter servo sur la broche 8+ & @ degrés 8
7 int counter;
définir labroche 2w  sur FAIBLE » Z e cmEe]
définir la broche 3 »  swr ELEVE = ,_,_I d pinMode (5, INEUT):
11 5 :
. . = 12 servo B.attach (B):
patienter @ millisecondes = 13 -
s 14 pinMode (2, OUTPUT):
i 15 pinMode (3, CUTPUT) :
faire pivoter servo sur la broche 8= & @ degrés 16| }
| définirlabroche 2 v sur ELEVEw @ L et Mook
194
e e EE' fo; (ccn:lnFer = 0; counter < 1000; ++counter) {
(-_\{ Ry if (digitalRead(5) == 0) {
e o 7 22 zerva B.write(&0):
i 1l = o
il D) riviseconces - | 23 digitalWrite (2, LOW);:
' = 24 digitalWrite (3, HIGH):
25 delay (500); // Wait for 500 millisecond(s)
26 AR =
27 servo 8.write (150);
28 digitalWrite (2, HIGH):
29 digitalWrite (3, LOW):
30 delay (500); // Wait for 500 millisecond(s)
31 }
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