
//Définition des entrées sorties 

//Inclure la librairie stepper.h 

 #include <Stepper.h> 

  

 #define STEPS 100 

 //Créer une instance de la classe stepper 

   

  //Le moteur 2 (fils 1 2 3 4) est branché sur les sorties 8 9 10 11 de l'Arduino (et 

sur GND, +V) 

  Stepper moteur_2(STEPS, 10, 8, 9, 11);     // Sens anti-horaire 

   

 

   //Le moteur 1 (fils 1 2 3 4) est branché sur les sorties 4 5 6 7 de l'Arduino (et sur 

GND, +V) 

  Stepper moteur_1(STEPS, 4, 6, 5, 7);     // Sens anti-horaire 

//Déclaration des variables 

int pitch, roll; 

int  currentRoll=0,currentPitch = 0;  //Nombre de pas de rotation demandé aux moteurs 

  int  previousRoll=0, previousPitch=0;  //Nombre de pas de rotation fait pour les moteurs 

 

 

void setup() 

{ 

Serial.begin(9600); //vitesse de transmission 

 

moteur_1.setSpeed(300); //Vitesse de 300 (max) réduire ce chiffre pour un mouvement plus 

lent 

   //100 permet d'avoir un couple élevé >300 le moteur vibre sans tourner 

 

   moteur_2.setSpeed(300); //Vitesse de 300 (max) réduire ce chiffre pour un mouvement 

plus lent 

   //100 permet d'avoir un couple élevé >300 le moteur vibre sans tourner 

} 

//Programme principal 

void loop() 

{ 

 

                

      

     currentPitch=512 - analogRead(A0); // lecture du nombre de pas demandé 

     currentRoll=512 - analogRead(A1);//  

     

 

      

      if (currentRoll>=256)  //angle limité à+-20° 

            {currentRoll=256;} 

      if (currentRoll <=-256) 

            {currentRoll=-256;} 

      

      moteur_1.step((currentRoll-previousRoll));  

      previousRoll=currentRoll;  

      

      if (currentPitch>=256)   

            {currentPitch=256;} 

      if (currentPitch <=-256) 

            {currentPitch=-256;} 

      

      moteur_2.step((currentPitch-previousPitch));   

       

      previousPitch=currentPitch; 

      

      delay(10); 

 

} 

//The end 

 


