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I. Introduction 

 

Présentation générale : 

 Notre projet consiste à réaliser un robot avec des roues omnidirectionnelles qui 

se déplace et évite les obstacles sans être télécommandé. 

 

 

Objectif principal :        

  Programmer un robot omnidirectionnel non télécommandé qui détecte les 

obstacles. 

 

 

Objectifs Secondaires : 
 

- Commander les moteurs par la carte Nucléo 

 

 

- Acquérir l’information sur la distance de l’obstacle par les capteurs 

 

 

- Adapter le comportement du robot à l’information acquise par les 

capteurs 

 

 

- Alimenter le système par une batterie au lieu des générateurs 
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II. Découpage fonctionnel 

 

 

● La fonction ‘ Avance ‘ permet de faire tourner deux roues dans sens opposé et de bloquer 

la dernière (ici R2 associée au capteur C2) pour qu’elle ne tourne pas.    

 

● La fonction ‘ Detectobstacle ‘ permet de changer le mouvement du robot en cas de 

détection. Si un obstacle est détecté, le robot peut agir des deux manières suivantes.    

 

1er cas :  l’obstacle est détecté par C2 

 

● La fonction toupie du robot engendre la rotation du robot sur lui-même en faisant tourner 

les 3 roues dans le même sens jusqu’à ce que le capteur C2 ne détecte plus d’obstacle.   

 

2ème cas : l’obstacle est détecté par un des capteurs périphériques 

 

● La fonction stopper du robot s'active quand le robot détecte un obstacle avec le capteur 

C2. Elle permet de stopper l’avancée du robot.    

 

● Les fonctions ‘ Avancer Gauche ‘ et ‘ Avancer Droite ‘ permettent de faire un arc de cercle. 

On les lance simultanément, les deux roues ne tournent pas à la même vitesse.    
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III. Schéma électrique 

 

 

 Schéma électrique pour un moteur et un capteur 

  

Alimentation :    Fournit le système en électricité. Dans notre cas, on l’utilise pour alimenter la 

carte nucléo et les moteurs (via Vcc2). En pratique, on a utilisé une batterie LiPo 11V. 

Carte Nucléo :   Permet d’envoyer des signaux binaires PWM prédéterminés aux ponts H en 

fonction des informations transmises par les capteurs. On utilise le port 5V de la carte pour 

alimenter les capteurs et pour fournir Vcc1 ainsi qu’un échelon (non indiqué sur le schéma) 

nécessaire au bon fonctionnement du pont H. 

Ponts H :    Il y en a 3 (un par moteur). On les utilise pour contrôler l’alimentation des 

moteurs à partir des informations transmises par la carte nucléo. On l’utilise de façon à 

pouvoir faire tourner le moteur dans les deux sens. 

Capteurs :    On utilise 3 capteurs qui renvoient chacun une tension à la carte nucléo en 

fonction de la présence ou non d’un obstacle. 
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Branchements sur le pont H : 

 

Ports utilisés sur le pont H : 

  16 : Vcc1 

   8 : Vcc2 

   1 : échelon nécessaire au fonctionnement mais pas représenté sur le schéma 

   2 : Vin+ 

   3 : Vout+ 

   4 : Masse 

   6 : Vout- 

   7 : Vin- 

Selon si on envoie un signal en Vin+ ou en Vin -, on a en sortie Vout+ - Vout- = ±Vcc2 
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IV. Algorithmes 

  Il s’agit maintenant de programmer le robot de sorte à répondre aux attentes. 

On a donc réalisé le programme suivant que l’on a annoté directement sur 

Mbed. 
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V. Tests et Validation 

 

Test des capteurs :   

  Vérification expérimentale en rapprochant progressivement un obstacle du capteur 

de la courbe spécifique au capteur utilisé de la tension en fonction de la distance au 

capteur. Les capteurs à notre disposition étaient les Sharp GP2Y0A02YK0F. 

 

Test des modes de marche du moteur :  

 

    Afin de tester la réponse des trois moteurs aux fonctions ‘’Avance’‘, ‘’Toupie’’ et 

‘’Stopper’’, on a alimenté le robot avec une alimentation externe et on a stimulé 
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chacun des capteurs en plaçant un obstacle devant. Puis on a testé ultérieurement ces 

différentes fonctions en plaçant dans le couloir le robot (qui ne possédait à ce moment 

qu’un seul capteur) alimenté par une batterie externe. On a remarqué qu’avec une 

certaine inclinaison le robot ne détectait pas les obstacles. Donc on a rajouté deux 

capteurs latéraux. De plus, on a remarqué que la vitesse du robot était telle qu’il 

n’avait pas le temps de réagir avant de rencontrer l’obstacle ce qui nous a amené au 

test qui suit. 

 

Tests de la vitesse du robot :  

    

   On a effectué différents tests de vitesse du robot de sorte à voir quelle vitesse serait 

adaptée pour que le robot est le temps d’adapter son comportement lorsqu’il détecte 

un obstacle 

 

 

 

VI.  Planning  

Séance Tâches 

Séance 1 du 25/01/21 ● Assemblage du robot 
omnidirectionnel 

● Assimilation du projet avec les 
attendus 

Séance 2 du 01/02/21 ● Élaboration d’une solution pour le 
fonctionnement du robot : Comment 
le programmer de sorte qu’il évite les 
obstacles ? Quel circuit est adapté ? 

● Test du capteur central et 
assemblage de ce capteur sur le 
robot 
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Séance 3 du 10/03/21 ● Réalisation d’un circuit électrique 
● Écriture des fonctions “avance”, 

“stoppe”, “toupie” 
● Test de chaque fonction 

Séance 4 du 24/03/21 ● Ajouter deux capteurs latéraux pour 
éviter que le robot rentre dans les 
murs s’il arrive avec une inclinaison 
sur un obstacle 

● Créer un programme complet qui 
intègre toutes les fonctions 

● Test du robot avec une alimentation 
externe 

Séance 5 du 12/04/21 ● Optimisation du circuit électrique 
● Test du robot à l’aide d’une batterie 

externe 
 

Séance 6 du 10/05/21 ● Résolution des derniers soucis 
techniques 

Séance 7 du 19/05/21 ● Tester que le robot fonctionne 
toujours 

● Optimisation du programme avec 
ajout des fonctions ‘avance gauche’ 
et ‘avance droite’ 

● PowerPoint pour la présentation du 
26/05/21 

Séance 8 du 26/05/21 ● Présentation orale accompagnée 
d’une démonstration 
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VII. Analyse du travail : 

Difficultés rencontrées : 

● Au début, on a utilisé un seul capteur (Sharp 150 cm) centré sur l’avant du robot. Nous 

nous sommes aperçus que le champ de vision du capteur n’était pas suffisant pour 

éviter toutes les collisions. Nous avons donc choisi de rajouter deux capteurs 

supplémentaires (Sharp 80 cm) sur les côtés pour palier à ce problème. 

● Par la suite, nous avions toujours des problèmes de robot qui percute les murs. Nous 

avons donc remplacé les capteurs périphériques par des capteurs de plus longue 

portée (150 cm) 

● Un autre problème était la vitesse du robot. Il se déplaçait trop vite pour avoir le 

temps de détecter les murs. Le fait qu’on utilise des signaux PWM devait nous 

permettre de modifier cette vitesse mais cela n’a pas fonctionné à cause d’erreurs 

dans le programme. Au lieu d’initialiser les variables PWM une fois au début, il y avait 

une initialisation dans chaque sous-fonction ce qui a conduit à un dysfonctionnement. 

● Quand nous avons commencé à alimenter le robot par une source externe, nous 

avons brûlé quelques cartes Nucléo car nos branchements n’étaient pas optimisés. 

Nous avons essayé de tout alimenter à partir de la carte Nucléo ce qui conduisait à 

dépasser la limite de courant de la carte. Nous avons alimenté les moteurs 

directement à partir de la batterie à la place, ce qui a résolu le problème. 
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Répartition des tâches :  

Hugo :    

- Test des ponts H 

- Câblage 

- Code 

- Schémas électriques 

 

Youssef : 

- Assemblage du robot 

- Test des capteurs 

- Code 

- Poster 

 

Audrey : 

- Assemblage du robot 

- Cahier de charges 

- Code   

- Support présentation PowerPoint 

 

Et au fil de chaque séance, nous avons travaillé ensemble à débugger le câblage et le code. 

 


