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Simulation des systémes
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TP 8 - CAPTEUR ULTRASONS ET BUZER : Radar de recul :

ULTRASON AVEC BUZER - PERENNES Philippe
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Composant

Arduino Uno R3

Elément piézoélectrique

Capteur de distance par ultrasons

1 k&2 Résistance
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https://www.tinkercad.com/things/2v9as0MAtH2-ultrason-avec-buzer-perennes-philippe/

editel?sharecode=eFv17pp5VL-0H405fUr7 tBRh58GABafJ50v8y0OMaw

{ 1000

définir la broche 2 »  sur ELEVEw

définir la broche 2+ sur FAIBLE =

lire le capteur de distance par ultrascns au déclenchement de la brodd 5 + a 'écho de labroche 4 *  enunités cm =

afficher sur le moniteur sérielire |a broche numérique & » avec » nouvelle ligne]
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1 long readUltrasonicDistance({int triggerPin, int e

201

| pinMode {(triggerPin, OUTPUT); // Clear the trig:

L digitalWrite {triggerPin,
5 delayMicroseconds {2);
& /f Sets the trigger pin

digitalWrite {triggerPin,
delayMicrpseconds (10);

9 digitalWrite {triggerPin,
10 pinMode (echoPin, INEUT);

13| ¢

int counter;

void setup()

5 - pinMode {8, INPUT):
Serial _begin{%€00);

2 pinMode (2, OUTPUT);
i;

void loop()

LOW) ;
i
to HIGH state for 10 mif
HIGH) ;
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ff BReads the echo pin, and returns the sound was
12 return pulseln{echoPin, HIGH); )
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& i
7 for {counter = 0; counter < 1000; ++counter)

if (0.01723 * readUltrasonicDistance(5, 4) <
i} Serial.printlni{digitalRead{8)):
digitalWrite (2, HIGH);

rem
Vs

a1 } elae { —
32 digitalWrite{2, LOW); »
33 1 ﬁ\
34 1 =

35, delay(10); // Delay a little bit to improve sim l
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