Informatique et Robotique au Coliége

.- Cahier des charges du projet

Le projet consiste a concevoir et a réaliser
une voiture autonome a base d’Arduino Uno,
capable de suivre une ligne tracée sur une
surface plane et de détecter des obstacles.

’ « Matériel requis :

Capteur Ultrason Interrupteur Batterie +support

3 Capteurs de ligne
TCRT5000 ARDUINO UNO

Module de commande
des moteurs

el LN e % M fﬁ Q

774

Chassis + fils de

i + i 4 Moteurs
connexion 4 roues + accessoires
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Projets

’- MISSION 1 : Commande des moteurs

Le but est d'utiliser 'Arduino et une petite carte électronique contenant un circuit spécial
L293D pour commander quatre moteurs en les associant deux par deux. Ce module permet
de faire tourner les moteurs dans les deux directions possibles et de les faire accélérer ou
ralentir a différents niveaux de vitesse.

1 Les commandes :
IS =1 N1, IN2, IN3 et IN4

Les deux tableaux suivants résument les différents modes de fonctionnement des moteurs
en fonction des commandes : IN1, IN2, IN3 et IN4, ainsi que la variation de vitesse des
moteurs droits par EN1 et la variation de vitesse des moteurs gauches par EN2.

Pilotage des 2 moteurs gauches Pilotage des 2 moteurs droits
Sens avant Sens arriére Sens avant Sens arriéere
IN1 HAUT (1) BAS (0) IN3 BAS (0) HAUT (1)
IN2 BAS (0) HAUT (1) IN 4 HAUT (1) BAS (0)
EN1 0 - 255 pour varier la vitesse EN 2 0 - 255 pour varier la vitesse
————————
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Réalisation pratique

00 Pour monter partiellement le robot, utilise le document I'accompagnant et les vidéos
disponibles.

0@ Fixe les quatre moteurs sur le
chassis du robot.
Ensuite, connecte la carte Arduino
et le module de commande des
moteurs suivant les images Cci-
contre :

00 Réalise les connexions entre les différents composants comme indiqué ci-dessous.
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o Lance mBlock et Reproduis le programme ci-dessous:

pour toujours définir Avance

Avance
©@ régler la sortie de la broche numérique o sur

©Q régler la sortie de la broche numérique o sur

©0 définir la sortie de PWM o comme @

attendre e secs
©0 régler la sortie de la broche numérique ° sur

©Q régler la sortie de la broche numérique o sur

©0 définir la sortie de PWM () comme E)

définir Recule
définir Stop

©0 régler la sortie de la broche numérique o sur

7 - i ©0 définir la sortie de PWM o comme o
@0 régler la sortie de la broche numérique o sur

©0 définir la sortie de PWM o comme o

©0 définir la sortie de PWM o comme @

©O régler la sortie de la broche numérique o sur
©@ régler la sortie de la broche numérique o sur

©0 définir la sortie de PWM o comme @

00 Connecte la carte Arduino au PC et passe en mode «Téléverser».
00 Téléverse le programme dans la carte .

00 Quelles sont les actions réalisées par ton robot ?

00 Modifie ton programme pour réaliser d’autres actions de ton choix.
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’- MISSION 2 : Détecteur d'obstacle

| Le but est de programmer la carte Arduino de tel sorte que:

| b Sila distance qui sépare le capteur de I'obstacle est supérieure a 30 cm, les deux moteurs
tournent au sens avant avec la vitesse maximale.

p Sila distance est entre 15 et 30 cm, les deux moteurs tournent avec une vitesse faible.
b Silobstacle se situe @ moins de 15 cm, les deux moteurs s'arrétent.

Réalisation pratique

’0 Ajoute a ton robot le capteur a ultrason comme le
montre I'image ci-contre :
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00 Lance mBlock et reproduis le programme ci-dessous :

@ awwod ° IAMd 2P 2110S B| JIULSP OO

ins ° anbuswnu aydoiq e] ap aruos e Jo|bas co

ins ° anbuawinu aydouq e| ap a130s e J9bal Co e i ° WM O 51408 8] JIUYIP OO

@ swwod @) WMd ap 811i0s e JIULRP O © v @ v op onios e 1ysp 00
ins o anbuawnu sydoiq | ap anuos e| Jajbal cO

doys Juyep
ans ° anbuawnu ay>01q e| ap B1HOS | 18|631 0o

nusjey Juysp

@ awiwod e WMd 2P 2110S €] JIUYSP OO
ans o anbuswnu aydo.q e| ap a1os e 191621 EO ».-o_u e >  @oueisip
ins ° enbuawinu aydouq e| ap aiyos e| 19|63 eo i .

@ aWwwod ° IMd 8P 9110S ] IUYIp OO nuajey
ns o snbuswinu ayooiq e| ap amuos e| 12|ba1 o | sioe e < @souelsip 1@ e > @ouejsip
ns ° snbuswinu aydoiq ] ap anos e 19621 co [l :

S0UBAY
souBAy NUYSP
soue)sip

| enbosenyn inaideo np ) oHO3 @ @ oniLssyoiqsei e 0o e e souEsIp iuyep

sinofnoy anod

00 Connecte la carte Arduino au PC et passe en mode automate.

00 Téléverse le programme dans la carte.

00 Vérifie que ton robot respecte le cahier des charges fixé au debut de cette mission.
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’ » MISSION 3 : Suiveur de ligne

Le but est de réaliser un robot suiveur de ligne en utilisant le capteur TCRT5000. Ce capteur
intégre deux leds infrarouge ( IR ), une émettrice et l'autre réceptrice.

[ Potentiomeétre

Emetteur

e
-

Recepteur

- m&mo

Si le capteur détecte :
Le noir : lasortieD0 =1
Le blanc : lasortieD0 =0

Le capteur posséde un composant électronique appelé potentiomeétre qui permet de régler
sa sensibilité.
. Pour réaliser le robot suiveur de ligne, on utilise trois capteurs TCRT5000 :
» Un capteur a gauche (G)
“:p Un capteur au centre(C)
» un capteur a droite (D)
Disposés comme indiqué sur la figure ci-dessous:

CAPTEUR GAUCHE CAPTEUR CENTRAL CAPTEUR DROIT
(6) (€ (D)

, - - __ - _.

\ / Ligne noire -

N/ N/ N/
— |
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G C D | Opération a exécuter par le robot
En fonction des données des 0
capteurs G, C et D, le robot
se déplace en avant, tourne
a droite ou a gauche, selon le
tableau ci-contre :

1 0 | Avancer

Tourner a gauche

1 0 0 | Tourner a gauche

1 1 1 | Stop

Réalisation pratique

00 Ajoute les 3 capteurs TCRT5000 au chassis de ton robot selon limage suivante

#p  Le positionnement des trois capteurs dépend de la

largeur de la piste sur laquelle le robot doit se déplacer.
:p Le potentiomeétre de réglage te permet d'ajuster la
sensibilité du capteur en tenant compte a la fois de la
distance des capteurs au sol et du niveau de luminosité
ambiante.
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00 Compléte et reproduis le programme mBlock ci-dessous
oo Connecte la carte Arduino au PC et passe en mode automate.

00 Téléverse le programme dans la carte.
00 Vérifie que ton robot suit une ligne noire quelconque.
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P Mission 4: réalisation du projet de synthese

‘0 Au terme de cette mission, ton robot devrait étre complétement assemblé et avoir
I'apparence illustrée par les images suivantes :

0@ Le schéma ci-dessous indique toutes les connexions qui doivent étre établies entre les
différents composants de ton robot.

00 Programme ton robot pour répondre au cahier des charges. { AO

00 Teste le fonctionnement de ta voiture autonome, réajuste en cas de besoin (programmes
et matériels).

00 Imagine des formes modernes pour mettre en valeur le design de ta voiture autonome.
e - = =)
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