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Programme de détection 
)
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int trig = 2; // déclare une variable de type 'int' appelée trig et valant 2

int echo = 3; // déclare une varisble de type 'int! appelée echo et valant 3
Long lecture_echo;

Long cuz

void setwp()

¢
pintiode ferig, OUTPUT);
pintiode (S, OUTPUT) ;

digitalirite(trig, 10); // Wet un niveau logique , LO (BAS] sur la broche ou est comnecter Trig.
pinllode (echo, TNPUT); // Configure la broche Echo pour mu'elle se couporte en entree.
Serial.begin{9600); // owvre le port série et fixe le debit de commmication i 9600 bauds.

)

void loop()

{ digitalirite(s, HIGH);
digitalirite(trig, HIGH); // et un niveau logique , HIGH (HAUT] sur la broche ou est comnecter Trig.
delayiicroseconds (10) ;
digitalirite(trig, 10V); // Wet un niveau logique , LOW (BAS] sur la broche ou est comnecter Trig.
Lecture_echo = pulseln(echo, HIGH);

©n = lecture_echo / 58; // Calcul la distance en cu

Serial.print{"Distance en on : "); //Affiche les domnées de "Distance en cu’ sur le port série.
Serial.printin{om); // affiche wn retour de chariot et un saut de ligne.
delay (1000 ;
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(e < 25)( digitaliirite(13,HICH);} // 51 la distance entre la voiture et le capteur Ultrason est inférieur & 25 la LED s'allume
{en > 25)( digitaliirite(13,L0M):} //51 la distance entre la voiture et le capteur Ultrason est supérieur & 25 la LED s'éteint





