
'Voiture ARDUINO - ARDUINO CAR - Utiliser Arduino UNO en association avec une carte shield 
- Marc DANIEL - Novembre 2021
'Mise à jour de Novembre 2025 - Update November 2025
'YFROBOT PM-R3 Smart Car Drive Board R3 Expansion Board Multi-Function Motor Drive Board
#Region Project Attributes

#AutoFlushLogs: True
#CheckArrayBounds: True
#StackBufferSize: 300

#End Region

Sub Process_Globals
Public Serial1 As Serial
Private SoftwareSerial1 As SoftwareSerial
Private astream As AsyncStreams
Private BtnTest, DIR1, DIR2, PWMA, Lights, Klaxon As Pin
Private Speed As UInt
Private FEUX As Boolean
Public MonServo As Servo
Private SON As Boolean
Public Angle, L, X=0 As UInt

End Sub

Private Sub AppStart
Serial1.Initialize(115200)
Log("Démarrage")
DIR1.Initialize(4, DIR1.MODE_OUTPUT)  ' Marche avant - Forward
DIR2.Initialize(7, DIR2.MODE_OUTPUT)  ' Marche arrière - Backward
PWMA.Initialize(5,PWMA.MODE_OUTPUT)  ' moteur arrière
MonServo.Attach2(3,30,130) ' Direction by servo motor
straight_Ahead
Lights.Initialize(13, Lights.MODE_OUTPUT)
Klaxon.Initialize(2, Klaxon.MODE_OUTPUT)
BtnTest.Initialize(BtnTest.A0,BtnTest.MODE_INPUT_PULLUP)
BtnTest.AddListener("BtnTEST_StateChanged")
SoftwareSerial1.Initialize(9600,11,12)
astream.Initialize(SoftwareSerial1.Stream, "astream_NewData", Null)

End Sub

Private Sub BtnTEST_StateChanged(State As Boolean) 

If State = False Then 'BoutonTEST=0
Log("Bouton test: ", State)
Depart

Else 'BoutonTEST=1
Log("Bouton test: ", State)

End If
End Sub

Sub Depart 'tests de fonctionnement des équipements après appui sur le petit bouton test
For x=1 To 3

Lights.DigitalWrite(True) 'Test des feux si installés
Log("Allumage des feux")
FEUX = True
Klaxon.DigitalWrite(True) 'Test du Klaxon ou Buzzer si installé
SON = True
Log("Déclenchement du Klaxon")
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Delay(1000)
Lights.DigitalWrite(False)
FEUX = False '(Lumières éteintes par défaut)
Log("Extinction des feux")
Klaxon.DigitalWrite(False)
SON = False
Log("Arrêt du Klaxon") '(Klaxon à l'arrêt par défaut)
Delay(1000)

Next
'Tests sur la direction commandée par le Servomoteur
straight_Ahead
Log("Roues avant braquées à droite")
Delay(2000)
For i = 90 To 35 Step -1

MonServo.Write(i)
Delay(10)

Next
Log("Roues avant braquées à gauche")
Delay(2000)
For i = 35 To 90
MonServo.Write(i) 
Delay(10)
Next 'Les roues avant sont alignées en ligne droite
Log("Alignement des roues avant")
DIR1.DigitalWrite(False)
DIR2.DigitalWrite(False)
Speed = 150
Envoi
Delay(3000)
DIR1.DigitalWrite(True)
DIR2.DigitalWrite(True)
Speed = 100
Envoi
Delay(3000)
Speed = 0 'Vitesse ramenée à zéro par défaut
Envoi
For x=1 To 3

Lights.DigitalWrite(True) 'Test des feux si installés
Log("Allumage des feux")
FEUX = True
Klaxon.DigitalWrite(True) 'Test du Klaxon ou Buzzer si installé
SON = True
Log("Déclenchement du Klaxon")
Delay(1000)
Lights.DigitalWrite(False)
FEUX = False '(Lumières éteintes par défaut)
Log("Extinction des feux")
Klaxon.DigitalWrite(False)
SON = False
Log("Arrêt du Klaxon") '(Klaxon à l'arrêt par défaut)
Delay(1000)

Next
End Sub 'Fin des tests de fonctionnement des équipements

Sub AStream_NewData (Buffer() As Byte)
'Fonctionnement de la voiture pilotée par Bluetooth
L= Buffer.Length
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If L = 1 Then X = Buffer(0)
If L = 2 Then X = Buffer(0)
If L = 5 Then X = Buffer(4)
Log("Buffer: ", L ," bytes")
Log("Value of X: ",X)

Select X

Case 0 'Arrêt de la voiture
Speed=0
Envoi

Case 2 'Alignement des roues avant en ligne droite

straight_Ahead

Case 3 ' GESTION du «Klaxon» ou buzzer si connecté à la broche 3
If SON = False Then

Klaxon.DigitalWrite(True)
SON = True
Log("Déclenchement du Klaxon")

Else
Klaxon.DigitalWrite(False)
SON = False
Log("Arrêt du Klaxon")

End If

Case 4 'Rotation légère à gauche

Angle = MonServo.Read
If Angle < 70 Then

For i = Angle To 70
MonServo.Write(i)
Delay(10)

Next
End If
If Angle > 70 Then

For i = Angle To 70 Step -1
MonServo.Write(i)
Delay(10)

Next
End If

Case 5
'Rotation nette à gauche
Log("Rotation nette à gauche")

Angle = MonServo.Read
If Angle < 35 Then

For i = Angle To 35
MonServo.Write(i)
Delay(10)

Next
End If
If Angle >35 Then

For i = Angle To 35 Step -1
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MonServo.Write(i)
Delay(10)

Next
End If

Case 6
'Rotation légère à droite
Log("Rotation légère à droite")
Angle = MonServo.Read
If Angle < 110 Then

For i = Angle To 110
MonServo.Write(i)
Delay(10)

Next
End If
If Angle > 110 Then

For i = Angle To 110 Step -1
MonServo.Write(i)
Delay(10)

Next
End If

Case 7
'Rotation nette à droite
Log("Rotation nette à droite")
Angle = MonServo.Read
If Angle < 125 Then

For i = Angle To 125
MonServo.Write(i)
Delay(10)

Next
End If
If Angle > 125 Then

For i = Angle To 125 Step -1
MonServo.Write(i)
Delay(10)

Next
End If

Case 8
GrandHuit

Case 9 ' GESTION des FEUX, LEDS, DIODES et lumières diverses si connectés broche 
13

If FEUX=False Then
Lights.DigitalWrite(True)
FEUX = True

Else
Lights.DigitalWrite(False)
FEUX = False
Log("Extinction des LEDs")
'Extinction des LEDS si elles existent et ont été connectées sur la 

broche 13
End If
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Case 10
' MARCHE AVANT - FORWARD MARCH
DIR1.DigitalWrite(False)
DIR2.DigitalWrite(False)
Speed = 100
Envoi

Case 11 ' MARCHE AVANT rapide de la voiture
DIR1.DigitalWrite(False)
DIR2.DigitalWrite(False)
Speed = 180
Envoi

Case 12 'MARCHE ARRIÈRE - BACKWARD
DIR1.DigitalWrite(True)
DIR2.DigitalWrite(True)
Speed = 90
Envoi

Case 13 'MARCHE ARRIÈRE rapide de la voiture - FAST BACKWARD
DIR1.DigitalWrite(True)
DIR2.DigitalWrite(True)
Speed= 110
Log("Marche arrière rapide")
Envoi

End Select
End Sub

Sub GrandHuit
' La voiture va effectuer seule les manoeuvres sur un circuit de plusieurs mètres
' de préférence à l'extérieur
straight_Ahead
DIR1.DigitalWrite(False)
DIR2.DigitalWrite(False)
Speed = 140
Envoi 'Démarrage
Delay(4000)
For j=1 To 5

Delay(4000)
Right_Turn
Delay(3000)
straight_Ahead
Delay(4000)

Next
Speed = 0
For x=1 To 3 '3 appels de phares + 3 coups de Klaxon

Lights.DigitalWrite(True)
Log("Allumage des feux")
FEUX = True
Klaxon.DigitalWrite(True)
SON = True
Log("Déclenchement du Klaxon")
Delay(1000)
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Lights.DigitalWrite(False)
FEUX = False
Log("Extinction des feux")
Klaxon.DigitalWrite(False)
SON = False
Log("Arrêt du Klaxon")
Delay(1000)

Next
Envoi 'Fin du circuit

End Sub

Private Sub Envoi 'Gestion vitesse de la voiture
PWMA.analogWrite(Speed)
'PWMB.AnalogWrite(Speed) 'Second moteur non utilisé ici
Log("Vitesse: ",Speed)

End Sub

Sub straight_Ahead
Angle = MonServo.Read
If Angle < 90 Then

For i = Angle To 90
MonServo.Write(i)
Delay(10)

Next
End If
If Angle > 90 Then

For i = Angle To 90 Step -1
MonServo.Write(i)
Delay(10)

Next
End If

End Sub

Sub Right_Turn
For i = 90 To 125

MonServo.Write(i)
Delay(10)

Next
End Sub
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