Cellule photovoltaïque et servomoteurs




Projet :

orienter la cellule photovoltaïque vers le point le plus lumineux du ciel.



Le matériel et les logiciels utilisés :

Une carte Arduino Duemilanove alimentée en externe par un bloc secteur non régulé (9 V / 1 A).
Un câble USB pour relier la carte à l'ordinateur.
Une plaque d'essais 555 points.
Des fils de diamètre 0,5 mm.
Une cellule photovoltaïque ETM 1 V / 500 mA.
De l'adhésif double face.
Une tourelle 2 axes équipée de deux servomoteurs FUTABA S3003 3 kg.cm (EasyRobotics).

Deux régulateurs de tension L7805CV (+5 V / 1,5 A / boitier TO220).
Deux condensateurs électrochimiques polarisés de 10 microfarads.
Deux condensateurs électrochimiques polarisés de 1 microfarad.

Le logiciel Arduino.
Le logiciel Processing.


Etape 1 : L'interfaçage avec la carte Arduino Duemilanove

La borne + de la cellule photovoltaïque est connectée sur l'entrée analogique 3, la borne - sur Gnd.

//////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////
/*
  Cellule photovoltaïque et servomoteurs
  */
//////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////////
#include <Servo.h>

Servo myservo1, myservo2;  // Création de 2 objets Servo pour contrôler chacun des servomoteurs 
int dPinServo1 = 9;        // La bibliothèque Servo impose d'utiliser les sorties 9
int dPinServo2 = 10;       // et 10 de la carte Arduino.
int valServo1 = 0; 

int valServo2 = 0;

int valServo1Max = 0; 

int valServo2Max = 0;

int analogPin = 3;    // Cellule photovoltaïque  sur l'entrée analogique 3 par exemple.
int value = 0;        // Variable de stockage de la valeur mesurée.
int valueMax = 0;

int pas = 5;

int pause = 1000;

void setup() 

{ 

  Serial.begin(9600);           // Setup serial. Transfert des données à 9600 bauds.
  myservo1.attach(dPinServo1);  // Attaches the servo on pin 9 to the servo object 
  myservo2.attach(dPinServo2);  // Attaches the servo on pin 10 to the servo object 
  valServo2 = 75;

  myservo2.write(valServo2);    // Sets the servo position according to the scaled value 
  value = 0;

  valueMax = 0; 

// Remarque : Sur mes servomoteurs, un balayage de 0° à 180° correspond à des valeurs
// de i de 0 à 170.
  for (int i = 0 / pas; i <= 170 / pas; i++){

    valServo1 = i * pas;

    myservo1.write(valServo1);    // Sets the servo position according to the scaled value
    value = analogRead(analogPin);

    affichage();

    if (value > valueMax) {

      valueMax = value;

      valServo1Max = valServo1; 

    }

  }  

  valServo1 = valServo1Max;

  myservo1.write(valServo1);

  value = 0;

  valueMax = 0;

  for (int i = 25 / pas; i <= 110 / pas; i++){

    valServo2 = i * pas;

    myservo2.write(valServo2);    // Sets the servo position according to the scaled value
    value = analogRead(analogPin);

    affichage();

    if (value > valueMax) {

      valueMax = value;

      valServo2Max = valServo2; 

    }

  } 

  valServo2 = valServo2Max;

  myservo2.write(valServo2);

  value = analogRead(analogPin);

  valueMax = value;  

  affichage();

  delay(1000);     // Attendre 1 seconde
} 

void loop() 

{  

  // Centre
  value = analogRead(analogPin);

  valueMax = value;

  affichage();

  // Gauche
  valServo1 = TESTvalServo1(valServo1Max - pas);

  valServo2 = TESTvalServo2(valServo2Max);  

  myservo1.write(valServo1);

  myservo2.write(valServo2);

  value = analogRead(analogPin);

  int valueG = value;

  affichage();

  // Haut
  valServo1 = TESTvalServo1(valServo1Max);

  valServo2 = TESTvalServo2(valServo2Max + pas);

  myservo1.write(valServo1);

  myservo2.write(valServo2);

  value = analogRead(analogPin);

  int valueH = value;

  affichage();

  // Droite
  valServo1 = TESTvalServo1(valServo1Max + pas);

  valServo2 = TESTvalServo2(valServo2Max);

  myservo1.write(valServo1);

  myservo2.write(valServo2);

  value = analogRead(analogPin); 

  int valueD = value;

  affichage();

  // Bas
  valServo1 = TESTvalServo1(valServo1Max);

  valServo2 = TESTvalServo2(valServo2Max - pas);

  myservo1.write(valServo1);

  myservo2.write(valServo2);

  value = analogRead(analogPin);

  int valueB = value; 

  affichage();

  // Test du point le plus lumineux
  if (valueG > valueMax) valServo1Max = TESTvalServo1(valServo1Max - pas);

  if (valueD > valueMax) valServo1Max = TESTvalServo1(valServo1Max + pas);

  if (valueB > valueMax) valServo2Max = TESTvalServo2(valServo2Max - pas);

  if (valueH > valueMax) valServo2Max = TESTvalServo2(valServo2Max + pas);  

  // Nouveau Centre
  valServo1 = TESTvalServo1(valServo1Max);

  valServo2 = TESTvalServo2(valServo2Max);

  myservo1.write(valServo1);

  myservo2.write(valServo2);

  value = analogRead(analogPin);

  valueMax = value;

  affichage();

  delay(1000);     // Attendre 1 seconde  
}

// Pour éviter que les servomoteurs ne forcent, il faut tester si la position calculée reste
// bien dans les intervalles [0;170] pour le servomoteur 1 et [25;110] pour le servomoteur 2.
int TESTvalServo1(int valServo)

{

  int resultat;

  resultat = valServo;

  if (valServo < 0) resultat = 0;

  if (valServo > 170) resultat = 170;

  return(resultat);   

}

int TESTvalServo2(int valServo)

{

  int resultat;

  resultat = valServo;

  if (valServo < 25) resultat = 25;

  if (valServo > 110) resultat = 110;

  return(resultat);  

}

// Les valeurs suivantes seront envoyées à Processing
void affichage()

{

  Serial.print('A');

  Serial.println(valServo1);          

  Serial.print('B');  

  Serial.println(valServo2);     

  Serial.print('C');

  Serial.println(value);        // Debug value.  
  delay(pause);                 // Temps entre 2 positions différentes de la cellule photovoltaïque.
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