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Le but de ce projet est de creer un prototype de voiture autonome capable d’eviter les obstacles.

La voiture doit étre capable de suivre un
trajet quelcongue sans intervention

humaine.

Pour cela on a utilisé un capteur LIDAR
qui va sonder les alentours et qui va
déterminer le trajet optimal (ou il N’y aura
pas d'obstacles) en transmettant

'information a la carte Nucléo qui va
commander la voiture.

Let' thDARd Ult'|'3?t 3 detelctllon et La carte Nucléo est un microcontréleur
estimation ae la distance par la iumiere que l'on peut programmer a laide de
ou Laser, il analyse le faisceau lumineux MBED qui est un compilateur en ligne
qui est renvoyé vers son émetteur . open source. Elle nous permet de
° 0 \ °

| eff?cttée une rotation ds 360t a V|tes|se commander les composants de la
constante  pour — sonder tous les voiture comme le moteur directionnel et
obstacles autour du vehicule. le moteur vitesse

Ce projet nous a permis de nous rendre compte de la difficulté et de I'importance de definir les
caracteristiques d’'un composant avant de l'utiliser, de developper un esprit critigue envers notre

maniere d’aborder les choses.



