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Caractéristique du capteur infrarouge
tension = f(distance)
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Test_3_capteurs

 



 

 

 

 

 

 

https://youtu.be/cYt2C0jj4RU
https://youtu.be/A12S28R7Bhw
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https://youtu.be/s-L15xN3l6s
https://youtu.be/udT9UBxOV1g
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https://institutoptiquefr-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/gonzague_bonin_institutoptique_fr/Ef_BViXLqf5CtJ3c03HPOwIB15b5tCBlExCU2Kg7RhZ7JQ?e=h9zenO
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https://institutoptiquefr-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/gonzague_bonin_institutoptique_fr/Ef_BViXLqf5CtJ3c03HPOwIB15b5tCBlExCU2Kg7RhZ7JQ?e=h9zenO
https://institutoptiquefr-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/gonzague_bonin_institutoptique_fr/EYKceXuj6tlDokMNAyCUanYBYQzeH_vm2gWrYMv2dNA_uw?e=IkNKZO
https://institutoptiquefr-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/gonzague_bonin_institutoptique_fr/EYKceXuj6tlDokMNAyCUanYBYQzeH_vm2gWrYMv2dNA_uw?e=IkNKZO
https://institutoptiquefr-my.sharepoint.com/:u:/g/personal/gonzague_bonin_institutoptique_fr/EYKceXuj6tlDokMNAyCUanYBYQzeH_vm2gWrYMv2dNA_uw?e=IkNKZO
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 OK mais problèmes de puissance d’alimentation

 

 OK

  Séance suivante

 Test 

réalisé en séance suivante

  OK, résolution des 

problèmes de puissance

 OK

 OK

  OK, problèmes de communication entre 

l’ordinateur et le LiDAR

 OK, problèmes de communication en pratique 

 

 

 



 

 

 

  Non réalisé

 OK en version très basique, tests 

préliminaires

 OK, tests non réalisés de manière concluante

 OK

 OK

OK mais bug : la voiture 

tourne en rond au bout d’une dizaine de virages

 OK mais bug persistant

 OK

 OK, bug en cours de 

résolution

OK mais bug pas tout à fait résolu

Bug résolu en modifiant le programme : la voiture peut maintenant 

avancer de manière autonome sur une grande distance !

 

 


