

Contrôler le bras du moteur-trieur de déchets



1) A l’aide des informations du texte ci-dessous, complète les légendes manquantes de la photographie.
Le « moteur-trieur » ou « servomoteur » :

Le servomoteur, que nous appellerons « servo » ou « moteur-trieur », est un moteur particulier.
Très léger, il ne pèse que 9 grammes ! Il se présente sous la forme d’un petit rectangle avec 2 petits rebords sur les côtés pour le fixer solidement. Il possède aussi un axe sur lequel on peut fixer un « bras-trieur ». 

Le servo est capable de faire tourner son « bras-trieur » jusqu’à une position bien précise, sur 180 degrés !
Il est capable de maintenir cette position jusqu’à l’arrivée d’une nouvelle instruction.








………………………………………
………………………………………
Photographie d’un ……………………………………..…………






  



2) Lis attentivement le texte ci-dessous, puis réalise les étapes 1 et 2 :
Pour donner des instructions au « moteur-trieur », on utilise une carte arduino. On lui envoie des impulsions dont la durée va déterminer la position de son bras de tri.

· Pour une impulsion de 1 ms (1 millisecondes), le servo se met en position 0°.
· Pour une impulsion de 1,5 ms (1 millisecondes), le servo se met en position 90°.
· Pour une impulsion de 2 ms (1 millisecondes), le servo se met en position 190°.

Une fois une position atteinte, le moteur, grâce aux informations, maintient le bras de tri dans la position demandée jusqu’à-ce qu’un nouvel ordre lui parvienne. 











	
ETAPE 1

	
ETAPE 2

	
Connecte le moteur-trieur à la carte Arduino en réalisant les branchements suivants :
[image: ]

Appelle Mme Boisson pour valider 
tes branchements !

	
· Rends-toi sur le site Vittasciences, clique sur « programmer » puis sur « Arduino ».

· Réalise le programme suivant pour demander au moteur-trieur de mettre son bras en position 0°C, puis à 90° sans jamais s’arrêter ! 

Indice : le moteur trieur, ou « servomoteur », fait partie des actionneurs de l’interface.
[image: ]
· Transfert ton programme sur la carte Arduino pour « piloter » le moteur-trieur. 




3) Modifie la durée entre chaque changement d’angle du bras-trieur en remplaçant les secondes par des millisecondes : qu’observes-tu ?
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. Répéter indéfiniment

[Servomoteur] contrdler l'angle a o sur la broche D10 ¥

[Servomoteur] contrdler l'angle a @ sur la broche D10 v




