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Code: 3=k
/* progetconcournationnal(ROBOT POMPIER)-edition 2018.
- programme pour controler le comportement du robot pompier:
- realisation par les éléves :IMAD EL AYYACHI.
HAMZA EL MAKHTOUM.
- programmé par le prof de technologie : BOUMEDIENE JABRI.
- collegeabd el khalektoress -oujda- .
*/
#include<Servo.h>
//ULTRASONS---------------—-
#defineECHOavant 5 // ultason avant.
#defineTRIGavant 4
intDISTavant, Da;
#defineECHOdroite 3 // ultrson droit.
#defineTRIGdroite 2
intDISTdroite, Dd;
#defineECHOgauche 9 // ultrason gauche.
#defineTRIGgauche 8
intDISTdgauche, Dg;
//MOTEURS-------mmmmmeemmev
int pause =100; //attente
int obstacle =20; //distance limite(en cm) devant un obstacle .
int Md =7 ;intENd =6 ;intspeedd =120; intMdr=10;
/* sens avant Moteur droite (Md=pin7) ;
vitesse Moteur droite (speedd=pin6)PWM;
sens arriére moteur droit (Mdr=pin10)*/
int Mg =12 ;intENg =11 ;intspeedg =100; int Mgr=13;
/* sens avant Moteur gauche (Mg=pin12) ;
vitesse Moteur gauche (speedg=pin11)PWM ;
sens arriere moteur gauche (Mgr=pin13);
(attention utilisation du servodesactive la fonction (PWM) de pin 9et10)*/
//capteurs de flamme----------
intcapteurfd=A0;
intvaleurfd=0;
intcapteurfg=A3;
intvaleurfg=0;
intthreshold=20;// seuil de detection (pour les 2 capteurs de flamme)=
valaeur prise selon les tests.
//signalisation----------------—--
int led1=A4; // led rouge (droit) qui s'allume a I'arret du robot.
int led2=A5; // led rouge (gauche) qui s'allume a I'arret du robot.
//ventilation
int ventilateur=A2; //commande du moteur ventilateur.(A2=pin analogique
prise comme numerique).
// SERVOMOTEUR
Servomyservo;
// === "void
setup” ==
voidsetup() {
//ULTRASONS---------------—---
pinMode(ECHOavant,INPUT);
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pinMode(TRIGavant,OUTPUT);
pinMode(ECHOdroite,INPUT);
pinMode(TRIGdroite,OUTPUT);
pinMode(ECHOgauche,INPUT);
pinMode(TRIGgauche,OUTPUT);
//MOTEURS
pinMode(Md,OUTPUT); pinMode(Mdr,OUTPUT); pinMode(ENd,OUTPUT);
analogWrite(ENd,speedd);
pinMode(Mg,OUTPUT); pinMode(Mgr,OUTPUT); pinMode(ENg,OUTPUT);
analogWrite(ENg,speedg);
//capteurs de flamme------------
pinMode(capteurfd,INPUT);
pinMode(capteurfg,INPUT);
//ventilation-------------———-—-
pinMode(ventilateur,OUTPUT);
//signalisation----------------——--
pinMode(led1,0UTPUT);
pinMode(led2,0UTPUT);
// SERVOMOTEUR
myservo.attach(A1);
/* l'utilisation de la bibliothéque"servo" désactive la fonctionnalité
(PWM) de la commande analogWrite () sur les broches 9 et 10, qu'il y ait
ou non un Servo sur ces broches.*/
}
//LES FONCTIONS
voidstop1(){
analogWrite(ENd,speedd);
analogWrite(ENg,speedg);
digitalWrite(Md,0);
digitalWrite(Mg,0);
digitalWrite(Mdr,0);
digitalWrite(Mgr,0);
digitalWrite(led1,HIGH);
digitalWrite(led2,HIGH);
}
voidavance(){
analogWrite(ENd,speedd);
analogWrite(ENg,speedg);
digitalWrite(Md,1);
digitalWrite(Mg,1);
digitalWrite(Mdr,0);
digitalWrite(Mgr,0);
digitalWrite(led1,LOW);
digitalWrite(led2,LOW);
}
voiddroite(){ //servir pour equilibrer le dedeplacement au milieu de la piste
analogWrite(ENd,speedd);
analogWrite(ENg,speedg);
digitalWrite(Md,0);
digitalWrite(Mg,1);
digitalWrite(Mdr,0);
digitalWrite(Mgr,0);
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}

voidgauche(){ //servir pour equilibrer le dedeplacement au milieu de la piste
analogWrite(ENd,speedd);
analogWrite(ENg,speedg);
digitalWrite(Md,1);
digitalWrite(Mg,0);
digitalWrite(Mdr,0);
digitalWrite(Mgr,0);
}
voidtourne_a_droite(){ //servir pour changer le sens du deplacement vers la
droite.
analogWrite(ENd,speedd);
analogWrite(ENg,speedg);
digitalWrite(Md,0);
digitalWrite(Mdr,1);// moteur droit (recule)
digitalWrite(Mg,1); //moteur gauche (avance)
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j < digitalWrite(Mgr,0);
ﬂ }
* voidtourne_a_gauche(){ //servir pour changer le sens du deplacement vers
la gauche.

&

analogWrite(ENd,speedd);

analogWrite(ENg,speedg);

digitalWrite(Md,1); //moteur droit (avance).

digitalWrite(Mdr,0);

digitalWrite(Mg,0);

digitalWrite(Mgr,1);//moteur gauche (recule).
}

voidventilation(){

digitalWrite(ventilateur,HIGH);

delay(1000);

digitalWrite(ventilateur,LOW);

// === "voidloop"==

voidloop() {
myservo.write(90);
avance();
digitalWrite(TRIGavant,LOW);
delayMicroseconds(2);
digitalWrite(TRIGavant,HIGH);
delayMicroseconds(10);
digitalWrite(TRIGavant,LOW);
floatDISTavant = pulseln(ECHOavant,HIGH); //calcul de distance vers
I'obstacle de devant
Da=DISTavant/58;
digitalWrite(TRIGdroite, LOW);
delayMicroseconds(2);
digitalWrite(TRIGdroite,HIGH);
delayMicroseconds(10);
digitalWrite(TRIGdroite,LOW);
floatDISTdroite = pulseln(ECHOdroite,HIGH); //calcul de distance vers |'obstacle du coté
droit
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Dd=DISTdroite/58;
digitalWrite(TRIGgauche,LOW);
delayMicroseconds(2);
digitalWrite(TRIGgauche,HIGH);
delayMicroseconds(10);
digitalWrite(TRIGgauche,LOW);
floatDISTgauche = pulseln(ECHOgauche,HIGH); //calcul de distance vers
I'obstacle du coté gauche
Dg=DISTgauche/58;

//DEPLACEMENT DU ROBOT:

if ((Da<=obstacle)&& (Dd<Dg))
{stop1();tourne_a_gauche();delay(100);avance();}
else if ((Da<=obstacle)&& (Dg<Dd))
{stop1();tourne_a_droite();delay(100);avance();}
else if ((Da>obstacle) && (Dd<Dg)) {gauche();delay(25);}
else if ((Da>obstacle) && (Dg<Dd)) {droite();delay(25);}
/*25ms : valeur experimentale pour eviter le contact
contre les cotés de la sortie du circuit*/
//DETECTION DE LA FLAMME:
valeurfd=analogRead(capteurfd);
valeurfg=analogRead(capteurfg);
if(valeurfd<=threshold)
{stop1();myservo.write(15);delay(valeurfd);}
while(valeurfd<=threshold)
{stop1();delay(pause);ventilation();stop1();delay(3000);break;}
/* le stop avec un delay de 3000 pour permettre au robotdereagir
une 2eme fois si la bougie se réallumeapres la premiere ventilation..*/
if (valeurfg<=threshold)
{stop1();myservo.write(160);delay(valeurfg);}
while(valeurfg<=threshold)
{stop1();delay(pause);ventilation();stop1();delay(3000);break;}

2194 9,]]

S92

<

Lalsy!

&

}

c0
—i
O
(@
i -
O
Q
)
O
O
O
e




