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VOITURE AUTONOME

OBJECTIFS:

= Concevoir un systéme embarqué
= Déplacement autonome

Conduite fluide

Anticipation des obstacles

Marche arriere dans les situations bloguées

Grandewrs physigues : distance entre le wvéhicule et Mobstocie convertie en tension par les capteurs S C H E IVI A
= FONCTIONNEL
Acquérir Traiter Communiguer

Capteur A

Carte Nucléo

| et = Caractéristiques technigues:
-CaptEur C -{TetaTerml
e = Capteurs a distance 10-80 cm et 20-
ordres
— 150 cm
R o o e @ = Carte Nucléo-L476RG
direction
lsoures moteurs) —— ACTION = Moteur & courant continu (vitesse)
Pile vitesse et la marche . . .
e e u = Servomoteur asservi en angle (direction)
Chaine d’énergie mjecoirecorigee — ®  MoOteurs commandés par le rapport
cyclique de I'impulsion sur une période de
20 ms

STRUCTURE DU CODE - Batterie NiMH 8.0 V

DECLARATION DES VALEURS DES VITESSES

e BRANCHEMENT N P

BOUCLE INFINIE
INITIALISATION

ACQUISITION DESDONNEES CAPTEURS ‘ AR I E

(AFFICHAGE DES VALEURS)

ELECTRONIQUE
OBSTACLE LOIN ~— avancer

. ‘ Pour voir une
OBSTACLEA G/D tournera D/G , .
démonstration de
SITUATION BLOQUEE ~ * reculer .
notre voliture Moteurs a courant continu () vitesse
PAS D'OBSTACLE ~* avancerrapidement
FIN O Direction
FIN
D Ports pour le branchement des capteurs
Port pour le branchement du LIDAR
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