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Problématique :

  Piloter un véhicule à distance et sonder son environnement

Objectifs :

  - Vitesse de 10 à 30 cm/s

  - Mesures de température tous les 10 cm et renvoi toutes les 10 minutes

  - Le véhicule doit avoir une autonomie de déplacement d’1 km

  - Interface utilisateur de contrôle à distance

  - Incertitudes sur le déplacement de 2 cm sur la position et de 3° en rotation

Cahier des charges
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Interface homme-machine

Commandes
Données
Caméra

Codé sur Python
(PyQt5)
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Entrée des commandes

⇒ Etablissement de la connection avec la 
base
⇒ Ecriture des commandes
⇒ Envoi des commandes
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Affichage des données

⇒ Un onglet par 
donnée
⇒ Fonctions du temps
⇒ Un point toutes les 
    10 minutes
⇒ Implémentation à
    poursuivre
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Affichage des caméras

⇒ Un onglet par caméra
⇒ En continu ?
⇒ Implémentation à poursuivre
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Télécommunication
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⇒ Module radiofréquence
    réception/transmission
    ⇒ carte KAPPA
⇒ Alimentation de 5 V



Motorisation

⇒ 2 moteurs à courant
    continu
⇒ Ponts en H intégrés pour
    contrôle à double sens
⇒ Alimentation de 8 V
⇒ Protection par une
    capacité
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Commandes du robot

⇒ Distance, angle et vitesse pour 8 mouvements différents
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https://docs.google.com/file/d/1A5SxMf9H6Jmj__YbY7yZDUfcBlQAWSkT/preview


Planning

Télécommunication Mise en cohérence 
de l’interface et du 

système de 
télécommunication MontageInterface homme-machine

Motorisation

Séance 1 Séance 2 Séance 3 Séance 4 Séance 5 Séance 6
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Objectifs accomplis :

  - Vitesse de 10 à 30 cm/s

  - Interface utilisateur de contrôle à distance

Travail à faire :

 ⇒ Ajouter l’affichage des données récoltées

⇒ Ajouter l’affichage de la caméra (ajout d’une caméra + programme 
de communication des frames)

⇒ Asservissement des moteurs en vitesse (tests et caractéristiques)

⇒ Etalonnage de la thermistance

⇒ Ajout d’instruments de mesure

Conclusion
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