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Le projet
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Le but de ce projet est de
mettre en place un systeme de
tri de pieces de couleur sur un
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convoyeur. Pour cela, un >
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. . \ couleur
transmet I'information a un - " Miseen | ’

Raspberry Pi qui ordonne a seromoear poussurs
une webcam de prendre une % i

photo. ['image est traitée et

renvoie une couleur a la carte

nucléo qui commande un bras
pousseur qui trie la piece.
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Detection des Bras pousseur et
couleurs (T mpaE ) tri
Avec une camera, on While True : L.a mise en mouvement Convoyeur
recupere une image de la piece .
e prise dme photo By Camér: du bras se fait par un
de couleur et on traite I'image [ g B e il parut :
sur Python. ) l : servomoteur. On utilise
e Récupération de I'image : on e un unique bras et on joue bras pousscur
. - Intensite des pixels ) ) .
utilise les fonctions L RuRcemEe sur son amplitude pour trier les pieces.
CV;Vlde.oCapture(o) et read () | e Le servomoteur : Il est alimenté en 5V et est branché en
® Detectlon des Couleurs 00! " Couleur de la picce = | . ,
- . - couleur dominante de S()I’tle Pwm de la NUCleO.
faitla moyenne RGB de | limage \ . , : :
chaque pixel pour trouver la _ print(Couleur de I piécy) e Systeme de tri: L.a Nucleo vient donner une instruction
couleur dominante. de rotation au servomoteur suivant la couleur detectee.

Convoyeur el Liaison
capteur O [cavee (ﬁf PY“IOII—NI]C]CO On utilise un cable RS232.

L.e mouvement du : T o] T r RaspherrvPi\ [ Nudeo ) ° L hO n On lmpo-r serial
convoyeur est controlé Ml o : et utilise les fonction read()
par un moteur pas a pas - U E "’ [”‘“"‘;‘jgg‘;"“"“} et write() apres l'ouverture

et le capteur est, \ E= §8 o e o du port entre les 2 systemes.
directement relic a la E : E SEPES [ P == e e Nucléo : Sur MBed-OS 6, on
Nucléo en 5V. . T [ Détecton el J ,
e Convoveur : Un pont {F coulew o ouvre une conn.exmn ‘pre
en H permet de faire le lien entre le générateur de courant KRB T pereads "UnbuflferedSerial” puis on
externe et le moteur pas a pas. Il est alimenté en 8V. (.nml'ﬁﬁ}é}'ﬁ du\ utilise les fonctions read() et
e Capteur IR: S'il déi[ecte une preésence, il renvoie en S y (L bras pousser ) write().

continu "0", sinon 1l renvoie en continu "1"
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," Ce projet nous a permis de prendre en main de nouveaux composants et
L d'apprendre de nouveaux concepts : le moteur pas a pas, le servomoteur ou la

e
SR

P T liaison entre deux systemes communiquant. Il reste néanmoins de nombreuses
[ Resultat final }

pistes d'amelioration : détecter la forme des pieces, controler la vitesse du tapis...




