ffInclure la libkrairie stepper.h
#include <Stepper.h>
//#include "SoftwareSerial.h"
$defin= STEPS 100
Jf/Créer une instance de la classe stepper

//Lle moteur 2 (fils 1 2 3 4) est branché sur les scrties § 9 10 11 de 1'Arduinc (et sur GHD, +V)
Stepper moteur_2(STEP5, 10, &, %, 11): // Sens anti-horaire

//Le moteur 1 (fils 1 2 3 4) es3t branché sur les sorties 4 5 & 7 de 1'Arduinc (st sur GHD, +V)
Stepper moteur_l(STEPS, 4, &, 5, T); f/ S5ens anti-horair
ffDéclaration des variables
int pitch, roll;
int previousPitch=0,currentPitch = 0; //Hombre de pas de rotation demandé au moteur 1
int previousRoll=0,currentRoll=0; //Nombre de pas de rotation fait pour moteur 1

ff5oftwareSerial HCO5(2, 3); // les broches TX, BX de la carte bluetooth sont raccordées sur les bornes 2 et 3
f/Initialisation des E/5 et communication
wold setup()
{
Serial.kegin{9600); //vitesse de transmission
//FHCOS.begin (9600) ;
moteur_l.sstSpesd(300); //Vitesse de 300 (max) réduire ce chiffre pour un mouvemsnt plus lent
/7100 permet d'éavoir un couple £levé >300 le moteur vibre sans tourner

moteur 2.setSpeed (300); //Vitesse de 300 (max) réduire ce chiffre pour un mouvement plus lent
J/100 permet d'éavoir un couple €levé >300 le moteur vibre sans tourner

f/Programme principal
wold loop()
{

if (Serial.available())

{
/f 5i 1e buffer série regoit des données : on lit le buffer série
/{ Exemple buffer = "10;25; +LF"
delay (100} S/ Attendre la fin de transmission

currentPitch=5%erial.parssInt()-3; // pitch = 10 reste ds le buffer :™;25; +LEF"
currentRoll=Serial.parseInt()-2;// roll = 25 reste ds le buffer :"; +LF"

while (Serial.available()) Serial.read(); // Vider le buffer Serial s'il reste des caractéres...

if ({currentRell>=20) //angle limité & +-20°
{currentRoll=20;}
if {currentRoll <=-20)
{currentRoll=-20;:1
/{Serial.print ("Tangage= "); Serial.println(currentPitch); // Rfficher le résultat sur le meniteur série
f{Serial.print("Roulis = "); Serial.println{currentRcll);
moteur_l.step ( (currentRoll-previousRoll) *13);  //13 pas pour 1°
f/5erial.print ("Nombre de pas pour le moteur 1 I
/iSerial.println{{currentRoll-previousRoll)*13); // On affiche le nombre de pas demandés au moteur 1
previousRoll=currentRoll;

if ({currentPitch>=20) //angle limité & +-20°
{currentPitch=20;]

if {currentPitch <=-20)
{currentPitch=-20;1]

moteur_2.step ( (currentPitch-previousPitch) *13}; //13 pas pour 1°

S/5erial.print ("Nombre de pas pour le moteur 2 S I

//5erial.println{ {currentPitch-previousPitch)*13); // On affiche le nombre de pas demandés au moteur 1
previousPitch=currentPitch;

} /f fin de if (Serial.awailabkle())

}
//The end



