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Développement d,un robot guidé é distance Développement de Solutions Electroniques
pour le contréle de 'humidité et de la température du sol sur Mars
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Simulation de circuits, acquisition de données et code Arduino '
Matlab App Designer

Simulation de la motorisation linéaire

Modélisation du moteur d’'une des roues (machine CC)
Ajout d’un seuil de tension V=[-3 ;3 ] Volts

Couple résistant réglable :
- Couple résistant permanent
L - Couple résistant perturbatif

Ajout d’une correction PID
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Résultats de la simulation
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* Vitesse = 22 cm/s = R 1 % HN

Systéme stable

(action intégrale contrblée)
» Erreur de position =1,5cm
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- Marge de gain =16 dB

» Pas d’erreur statique - Marge de phase = 64°
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