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e 1. Problématique soulevee

Concevoir un robot scientifique
pilotable a distance
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et 2. Rappel des exigences

Projet |

Robot Veronica

l

A4
Exigence 1 Exigence 2 Exigence 3
Doit permettre de se déplacer Doit pouvoir communiquer Doit permettre de réaliser des
sulvant une consigne avec un centre de contrdle mesures environnementales
- Exigence 3.1
Exigence 1.1 Exigence 2.1 Exigence 2.2 . Dot p,e”tne“re la mesure de la
: - . - - —_— température
Doit permettre un Doit permettre de la réception de Doit permettre I'envol de données a s
déplacement sur 2 axes données intervalle régulier de 10 minutes Exigence 3.2 I
] Doit permettre la mesure du taux
d'humidité
txigen(e 1.1.1 _ | Exigence 3.3 |
—»{ Doit permettre un déplacement sur 2 axes L»f Doit permettre de stocker les mesures
avec une tolérance de placement de 2 cm

EBxgence 1.1.2 I

—»{ Doit pouvoir effectuer une rotation sur
lui-méme avec une tolérance de 3°

Exigence 1.1.3 ]
Doit pouvoir effectuer un trajet de 1 km
sans recharge
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e 3. Aspects mécaniques

Ayeb Achraf

Le design mecanique est pense pour :
-Equilibrer les masses
-Etre compact
-Supporter les charges
-Limiter les risque électriques

Colt estimé: 35 euros
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4. Télecommunication

4.1 Protocole mis en place

Message type envoyé par I'opérateur au robot pour qu’il se déplace :

“*au 158

1250r 072Z°

/ L Consignes de déplacement :

caractere
de début

u Xxx — “avancer de xxx cm”

d xxx — “reculer de xxx cm”

| xxx — “tourner a gauche de xxx°”
r xxx — “tourner a droite de xxx"°”

caractere
de fin
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4. Télécommunication

KAPPA-MB68

{12 kohm |

GND

9 10 11 12

+VCC

NUCLEO

vCC

Réception d'un caractére
et affectationdansla
variable “caractere”

caractere == 7" ?

fin=1
tab[i] ="\0'

(debut==1) et
(fin==0) ?

tabl[i] = caractere
i++

caractere =="a" ?

debut=1

oui

non

debut=0; fin=0;i=0

v

Traitementdes
données
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ey 5. Pilotage du robot
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5.1 Controle et écriture

Réception

I

Lecture du message U o

‘ U | ConDeplO0]

Consigne 1

200 | ConDis[0]

Flag = true
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5.2 Déplacement et asservissement

Asservissement réalisé via une
commande PID

Asservissement sur le rapport cyclique
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ey 6. Interface Homme Machine
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6.1 Phase de fonctionnement

- Phase 1 : Connexion

Ne peut que demande la page d’aide, la liste des ports et se connecter

- Phase 2 : Envoi des consignes

Entre la valeur de position/angle souhaité
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6.2 Architecture Robot Veronica - Interface de Communication
[ Température
Port COM 0 1r
. 0.8
Journal
> 06
Ceci 3
Est — 04}
Un
Test 02}
Visant
A 0 R N .
Savoir 0 02 04 06 08 1
Si Distance parcourue (m)
[ Pression
Mode | Aide v 1r
‘ gO.S r
Distance (cm) 2
Tolérance : 2 cm E 06
204
Angle (degrés) : ’
Tolérance : 3° s 02}
[
02 04 06 08 1

o
o

Distance parcourue (m)
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/. Capteurs

- Température

- Pression
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et 8. Consommation energetique
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Mesurer la tension et le courant délivré par le robot en marche sur le sol
Relever la capacité de la batterie et sa tension d’alimentation
Relever la vitesse du robot a méme le sol.

Coult estimé de la batterie: 8 euros
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s foncti Maturité 1 : Maturité 2 : Maturité 3 : Maturité 4 : Maturité 5 :
Fonction ousgoncren Prise en main Fonction en Fonction finalisée Test effectué Fonction validée
réalisation
Emission
Télécommunication
Réception
Contréle
Ecriture
Pilotage
Déplacement
Asservissement
HM
Architecture du robot
Capteurs




