Exemple weeebot

Objectif : Réaliser un robot éviteur d’obstacles qui

parcourt entierement une piece

contraintes :

- Le robot ne doit pas s’approcher de moins de 6 cm de I'obstacle
- une DEL indique l'état de fonctionnement :

Rouge lorsque le robot évite I'obstacle

Verte lorsque le robot avance
- le robot signale le recul avec un bip
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Choix des elements Enoncé sous forme de : Diagramme fonctionnel

Voir : Rappel : fonctions techniques — solutions techniques

Fonction principale Fonctions techniques Solutions techniques
Parcourir ~ 1 Gérer l'ensemble
une piece en t)
évitant les bouger .
obstacles
Détecter les
obstacles
- Peuventse
| concevoir Emettre les Signaux ’ Une solution technique
comme différents sonore est 'ensemble des
petits probléemes | composants
techniques a Emettre les Signaux (bloc fonctionnel) ou le
assurer pour visuels composant qui réalise
réaliser la fonction \_ la fonction technique

‘. principale
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Choix des éléments

Voir : Rappel : fonctions techniques — solutions techniques

Fonction principale

Parcourir
une piece en
évitant les
obstacles

Enoncé sous forme de : Diagramme fonctionnel

Fonctions techniques

— bouger

Gérer I'ensemble

Solutions techniques

Motoréducteurs

Détecter les
obstacles

Emettre les Signaux

sonore

Emettre les Signaux
visuels

roues




Choix des elements Enoncé sous forme de : Diagramme fonctionnel

Voir : Rappel : fonctions techniques — solutions techniques

Fonction principale  Fonctions techniques Solutions techniques

Parcourir ~— | Gérer I'ensemble Carte programmable
une piece en
evitant les bouger Motoréducteurs
obstacles roues

Deétecter les Module ultrasonore

obstacles

Emettre les Signaux Buzzer

sonore

Emettre | ignaux

mettre les Signau DEL RVB de la carte
visuels




Exprimer L’'algorithme :

//J boucle J conditions 1

Répéter constamment =

Si la distance d’un obstacle est mfeneure a 6 cm Alors :

- La DEL de la carte s'allume en rouge ~ instructions |

- Le robot recule d’'une certaine dlstance en emettant un bip
- Puis le robot Tourne d'un angle aleatowe

Sinon S

- La DEL de la carte s’allume en vert T~

- Le robot avance Simulation :

Angle aléatoire

N -

Succession des instructions simples permettant de réaliser le processus



Le programme L’algorithme :

Des boucles Des conditions bouc!e_s+
conditions

repeat until
2

wait QRS * pick random Otom secs

Des instructions

ultrasonic sensor distance < E

run forward ~ [EISEETEER 0~

Donner des ordres aux actionneurs du robot

Interroger les Capteurs du robot




Programmation de la carte

S

M
-

WeeeBot Program

forever

r

if ultrasonic sensor distance <- then

play tone on note beat
|2

RGB on board red [ green - blue
»

I -t speed

r .
wait (J) secs Ras Permet de fixer la
»

B :t speed distance de recul

r
wait (KB * pick random @to @ secs

~

else

RGB on board red - green - blue
»
I - <pec



Programmation de la carte

WeeeBot Program

forever

P

if ultrasonic sensor (=M distance <E then

/ play tone on note beat

' RGB on board red green (i} blue ()
{ run backward - [,

’ wait @ secs

b at speed

4

wait QKB * pick random @to @ secs

B S

else

RGB on board red ((§¢ green blue ()9
[ 4
R

N




programmation d'un micro contréleur d'une carte électronique

Le Langage de programmation et les instructions pour un microprocesseur

Envoi du

programme
compilé par
liaison :

« USB

* Bluetooth
o WIFI

* IR

L'algorithme est concrétisé dans
le langage de programmation

Programmation

001000100000000000 COMPpilation
0000110011100100070 (traduction en
0000000000000011001 |angage machine)
1100100010000000000

0000011001110010001  Le codage binaire des
0000000000000001100  instructions dépend du
111 microcontréleur

Téléchargement
upload

Partie commande
Carte programmable

Les langages de programmation dépendent
généralement du microprocesseur

e

Ou:

Programmation ligne de commande

Back Upload to Arduino Edit with Arduino IDE

1| seqrulc ic_10.distancecm()) = (6)){
wChar (0,0, "back") ;

r (0,0, "turn");

1
(4,200} ;
delay((0.05) * (random(10, (S0)41))};
1
¢

el_12.showChaz (0,0, "forward") ;
100} ;




Décrire la solution

Schéma ( de fonctionnement)

Partie commande

utilisateur

Partie opérative

a N
Capteur
o )
—
. W,
fActionneurs )
\ S
e
S o
1% . :
3 énergie \ ] y
IS
o Informations

description( de fonctionnement)

(1) l'utilisateur met le robot en
fonctionnement

(2) la partie commande recoit
I'information des capteurs

(3) la partie commande traite les
informations recues (programme)

(4) la partie commande envoie
des ordres aux actionneurs



Décrire la solution

Schéma ( de fonctionnement)

Partie commande

Informations

(2)

ordres

(4)

.

energie

Interface

utilisateur

Partie opérative

(Capteur )
Module ultrasonore
\ _J
(" Actionneurs )
I
:"1! = =
2 motoréducteurs
DEL RVB
.G y

Informations

description( de fonctionnement)

(1) l'utilisateur met le robot en
fonctionnement

(2) la partie commande recoit
I'information des capteurs
- module ultrasonore (obstacle ou

pas)

(3) la partie commande traite les
informations recues (programme)

(4) la partie commande envoie
des ordres (aux actionneurs) :
- au moteur (tourner ou pas)

- a I'écran (afficher des
informations)

- a la DEL de la carte



Décrire la solution La Chaine d’énergie et d’information

Evénements ; - . Informations pour l'utilisateur
e e —>( Acqueérir )—( Traiter )-D(Cnmmumquer ]

Grandeur physigue Ordres pour la
chaine d'énergie

Etat initial

Energ : Y
nergie

électrique Alimenter )—»( Distribuer )—( Convertir )—P( Transmettre )" :
consommee Action

v

Etat final
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Décrire la solution La Chaine d’énergie et d’information

Cheminement de lI'information

| houen © Teter  communiguer

v

]

<

les éléments qui les éléments qui les élements qui =
permettent de capter traitent les assurent le p
les evénements informations transfert des =
informations 2

<

Capteurs La carte Fils, cables 3

programmable \E;\}!;_etooth
ifi

Ondes radio.. !

Vers la chaine
d’energie

&

S81pJo




Décrire la solution La Chaine d’énergie et d’information

Evénements g . . Informations pour l'utilisateur
extérieurs Acquerir Traiter Communiquer
~ DEL RVB

Grandeaur physigue Ordres pour la bU z7er
\ chaine d'énergie
B 3"
Fil
Capteur de Carte Piste circuit
distance électronique
microcontroleur
Etat initial

- + ;
nergie

électrique Alimenter )—b( Distribuer )—b{ Convertir )—b( Transmetire )—' !
consommeée Action

v

Etat final




Décrire la solution La Chaine d’énergie et d’information
De la chaine d’information

= omet| iarsmetre

Cheminement de I'énergie

-

=
Q.
=
D
(9]

La source les éléments qui convertissent éléments qui
d'énergie distribuent I'eénergie transmettent
I'énergie aux regue en une )z )
actionneurs autre forme Fenergie
batterie fils motur enhgrenage
ircuit : : : i -
Cuiggar?c?e Energie Energie
P électrique cinétique

conversion



Décrire la solution La Chaine d’énergie et d’information

Evénements : . i Informations pour l'utilisateur
extérieurs P\ Acquérir Traiter Communiquer
DEL RVB

Grandeur physigue Ordres pour la buzzer
\ chaine d'énergie
@ E ' LY B

Fil

Piste circuit
Capteur de Carte
distance électronique

Etat initial

o : }
nergie

électrique Alimenter )—»( Distribuer )—( Convertir )—b( Transmettre )" :
consommeée Action

batterie Circuit de J,

. puissance e e
E tat fina
fils \




La distribution de I'énergie

L’énergie fournie par la batterie est
distribuée aux moteurs par un « circuit
intégré de puissance » qui sert de

relais

Il est fixé sur la carte
électronique

circuit de 7 Car un signal électrique venant du
puissance / microcontréleur n’a pas assez de
/ puissance pour « faire tourner » les

Interrupteur du circuit de moteurs
puissance



Réle de l'interface de puissance (
! |

Le relais électrique

r g\

1L B ’ !
Carte électronique Signal électrique faible Actionneurs ne nécessitant
> pas de puissance

Signal électrique faible

e o dlectr i fermant « l'interrupteur »
nergie électrique ) , )
S 9 4_‘/ e— » Actionneurs nécessifant Ia

« puissance » ‘
P puissance

Relais
Interface de puissance

Assemblage de relais

miniaturisé




