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Difficulté :

Electricité - InformatiqueComment 
m’y prendre ?

De 1 heure 30

But de l’activité

Matériel nécessaire

Il s’agit de se familiariser avec toute 
la chaîne de la robotique : actionneur, 
interface, programme informatique, 
capteur, à travers la motorisation 
et le pilotage par ordinateur de la 
réalisation précédente.

 Kit moteur Opitec ou autre moteur 
électrique

 1 carte interface Moebus 
+ alimentation 9 Volt 

 1 PC + Squeak
 1 SMEC ou 1 Porképic
 1 Pile
 Fer à souder
 Morceau de Durit
 Petits bouts de carton
 Attaches parisiennes et trombones

	 ou ILS + aimant 
	 ou Micro switch

découverte - Le 
pont-levis 2
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Cette activité peut être un bon support pour apprendre à se servir du fer à souder. Il faut juste imaginer une 
démarche particulière pour s'assurer que chacun acompris son utilisation et arrive à la mettre en pratique. 
Certains animateurs ou enseignants mettent par exemple un système de " permis de fer à souder " que les enfants 
doivent passer pour avoir l'autorisation d'utiliser cet outil en autonomie.

 Tout d’abord, il va falloir choisir ton moteur puis, dans le cas du kit Opitec, la façon dont tu vas le 
monter et le nombre d’engrenages que tu vas y associer. Tout dépendra de la vitesse que tu souhaites 
ou de l’effort à fournir pour remonter le pont-levis. Il faudra ensuite souder des fils électriques au 
moteur suffisamment longs pour qu’ils ne gênent pas par la suite (30 ou 40 cm feront l’affaire). Tu peux 
tester le moteur avec une pile 4,5 volts pour t’assurer que tout fonctionne.

 La deuxième étape va consister à remplacer la manivelle par un moteur électrique. Il n’est généralement 
pas nécessaire de tout démonter pour y arriver. Une simple adaptation grâce à un morceau de Durit 
souple peut faire l’affaire (voir schéma). Notons aussi qu’il n’est pas obligatoire de fixer le moteur.
Parfois, un simple blocage en rotation est tout aussi efficace et évite des coincements.

Ce type de montage est appelé « moteur flottant ». On retrouvera ce principe assez souvent dans les fiches 
d’activité, ce qui évite d’avoir des liaisons hyperstatiques, c’est à dire des guidages avec trop de degrés de 
liberté enlevés qui ont pour conséquence de « coincer » les systèmes.

Là aussi, teste avec une pile pour vérifier que le moteur arrive à faire monter
et descendre le pont-levis.

 A présent, tu peux mettre en route l’ordinateur, brancher et alimenter l’interface, la brancher aux 2 
fils du moteur, la relier à la pile d’alimentation moteur. Demande à ton animateur ou à ton professeur de 
l’aide et des conseils. Il pourra aussi t’aider en cas de non fonctionnement.
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Il est intéressant que les enfants ou les jeunes utilisent le plus possible les documents de référence du SMEC et des 
interfaces, et puissent eux-même trouver des réponses à leurs propres questions. L’animateur ou l’enseignant doit faire 
l’effort d’aller puiser les informations demandées avec son public. 

 Il t’aidera également à donner les instructions en Squeak (langage informatique) permettant de piloter 
l’interface qui contrôle le moteur électrique.

Il faut veiller à ce que chaque enfant ou jeune puisse manipuler Squeak à tour de rôle. 

 Là, tu peux créer un petit programme qui ouvre complètement le pont-levis et qui le ferme, par exemple en 
mettant en marche le moteur, en attendant le temps nécessaire pour qu’il soit complètement ouvert (ou fermé), 
puis en stoppant le moteur.

 Tu vas pouvoir à présent créer ton propre capteur qui permettra à l’ordinateur de savoir si le pont-levis est 
arrivé en haut ou en bas et donc d’arrêter le moteur automatiquement.
Cela est possible grâce à l’interface qui est dotée d’entrées.

Essaie par exemple avec un bout de fil électrique de relier les bornes « FinRouge » et « Commun ». 
La LED fin rouge s’allume.

Le pont-levis 2
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Pour en savoir +

 Manuel d’utilisation des  
interfaces et des SMEC

 Fiche 13 : à la 
découverte de Squeak

 fiche notion 4 : kits 
moteurs Opitec

 Fiche d’activité 43 : 
Prise de contact avec le 

SMEC

Essaie de lire l’état de la borne « FinRouge » avec Squeak.
Pour plus de renseignements, voir la fiche d’activité n°18 « Prise de contact
avec le SMEC »
Tu vois qu’il est donc possible de savoir si la borne FinRouge est reliée à la borne Commun.
Il en va de même avec les autres entrées FinVerte, AutreEntrée et HalteAutorisée.

Il faut maintenant appliquer cela à notre pont-levis. Il y a plusieurs façons pour cela. Si tu as une idée sur la question, essaie ta solution.

pré-requis

 Savoir monter un kit moteur Opitec
 Savoir utiliser le fer à souder
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Bien sûr, à toi d’adapter ce montage à ta réalisation, de faire passer les fils à des endroits plus discrets, de mettre les contacts (attaches 
parisiennes) à des endroits plus appropriés.

Avant de revenir sur l’ordinateur, il est préférable de vérifier que les Leds du SMEC correspondant aux entrées utilisées par l’interrupteur s’allument 
ou s’éteignent suivant l’état du capteur.

En règle général, en cas de mauvais fonctionnement, il faut essayer de proposer une méthode de diagnostic des pannes :

~ Vérifier que la carte d’interfaçage est bien alimentée

~ Vérifier qu’elle est bien connectée au PC par le port parallèle ou USB
~ Vérifier que les câbles I2C sont bien branchés

~ Vérifier que les SMEC sont bien alimentés par l’alimentation stabilisée, via la carte interface. Si ce n’est pas le cas, c’est qu’il y a peut être un problème 
au niveau du câble I2C – essayer avec un autre câble

~ Vérifier qu’ils fonctionnent bien en écriture

~ Vérifier qu’ils fonctionnent bien en lecture (utiliser des fils pour établir directement les contacts entre la borne « commun » et l’entrée à tester)
~ Vérifier que l’interrupteur change bien l’état de l’entrée (regarder la LED de l’entrée) 
~ Vérifier au multimètre que l’alimentation du moteur est bonne (pile en bon état)

Il faut savoir que la plupart des problèmes électriques ou électroniques viennent de connexions ou d’alimentations défectueuses ou oubliées.

 A présent, tu peux prendre en compte l’état du capteur dans ton programme informatique.

 N’oublie pas de ranger la salle en fin d’activité, de débrancher les appareils électriques…


