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commande d'un servo moteur
par boton poussoir

réglable des 2 positions et de la vitesse de
déplacement par poteriometres .

(on pourrait ajouter d'autres servo
et,commander par une detection
quelconque (cellue ...) en madifiant le
programme
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#include <Servo.h>
#define bp1 3
#define bp2 4

int potpos1 ;//A0
int potpos2 ;/A1

int potvit ;//A2

int pos1 = 90;
int pos2 = 90;
int pos = 90;
int vit = 0;

Servo servot;

void setup() {
pinMode (3, INPUT_PULLUP);
pinMode (4, INPUT_PULLUP);
delay(100);
servol.attach(9);
servol.write(pos);
delay (500);
servoi.detach();

//2
void loop() {
lirepot();

{
if (pos > pos1)
{

servol.attach(9);
if (vit<10)
{servo1.write(pos1);
delay (200);
pos=pos1;
servol.detach();

}

else

{

delay (vit);

}
servol.detach();
}
if (pos < pos1)
{
servol.attach(9);
if ( vit <10)
{servo1.write(pos1);
delay (200);
pos=pos1;
servol.detach();
}
else
for (pos; pos < pos1; pos = pos + 2)
{ servol.write(pos);
delay (vit);
/I3 }
if (digitalRead (bp2) == LOW) )servo1.detach();
{
if (pos > pos2) }
{
servol.attach(9);
if (vit<10) /14
{servo1.write(pos2); else
delay (200); for (pos; pos < pos2; pos = pos + 1)
pos=pos2; {
servo1.detach(); servol.write(pos);
} delay (vit);
else

for (pos; pos > pos2; pos = pos - 1)
{
servol.write(pos);
delay (vit);
}
servol.detach();

}

if (pos < pos2)

{ servo1.attach(9);
if (vit<10)
{servo1.write(pos2);
delay (200);
pos=pos2;
servo1.detach();

}

servo1.write(pos);

if (digitalRead (bp1) == LOW)

for (pos; pos > pos1; pos = pos - 2)

}

servol.detach();
}
}
}
void lirepot()
{

/Ivit = 150 - vit;
delay (100);

potpos1 = analogRead(A0);
pos1 = map(potpos1, 0, 1023, 1, 180);
potpos2 = analogRead(A1);
pos2 = map(potpos2, 0, 1023, 1, 180);
potvit = analogRead(A2);
vit = map(potvit, 0, 1023, 0, 150);




