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CONTRAINTES : Démarrer et arréter la voiture

= Démarrer la voiture et I'arréter a distance

= Se diriger sur un circuit . : . ST .
] 9 ) ) o -> Permet d’interagir avec la voiture a distance pour lui
= Détecter les obstacles fixes et mobiles et les éviter ordonner le démarrage et I'arrét mais aussi pour pouvoir

= Adapter la vitesse aux difficultés observées récupérer des données au cours du fonctionnement

Choix d’un récepteur Bluetooth HC-05 :

3 METHODES DE DETECTION ENVISAGEES :

{CAPTEURS IR}

On prend une photo grace a la caméra Raspberry Pi, puis on
e les informations contenues dans la photo pour identifier ’

. )

* Distance max observable : 150cm orme de I'obstacle.

Vs Trai ' ' Gt os données:
Directions ondant aux murs
. Récupération des tensions des 5 capteurs la photo
. Détermination du minimum de tension des
. Braquage des roues dans la direction du minimum ondantes
Y de tension
. Calcul d’'une moyenne pondérée des valeurs de
tensions afin de trouver une vitesse optimale

Définition d’une tension seuil pour chaque capteur. Si I'un des
capteurs détecte une tension inférieure a cette valeur alors
les roues braquent dans la direction opposée afin d’éviter la
collision.
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| Attente d'une nouvelle donnée
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