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Conception et realisation

* Prise en main du projet

# Recuperation de materiels et
d'informations

« Etudes et innovations

+ Realisation du schema électrique

* Developpement du robot par stades
* Programmation

* Mise en pratique de la conception




Avant tout quel est notre but ?




Prise en main

Le cahier des charges a respecter

Le squelette du robot



Prise en main

Le cahier des charges a respecter

Le squelette du robot Ses jambes Sa source de vie



Schema synoptique du robot




Realisation du schema electrigue
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Recuperation dur materiel et des
Informations relatives au concours

http://arlotto.univ-tin.fr

http://www.geii.univ-
savoie.fr/geii/robots/ro
bots.htm




Etudes et innovations

® | es capteurs :




Etudes et innovations

® | es Plugs-in des commandes moteurs :
Innovation




Etudes et innovations

® | es Plugs-in des commandes moteurs :
Innovation




Etudes et innovations

® | es Plugs-in des commandes moteurs :
Innovation
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Etudes et innovations

® | es Plugs-in des commandes moteurs :
Innovation
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Etudes et innovations

= | a carte du microcontroleur PIC16F :

Astuce
Liaison
Série
PIC
16F877
Connecteur
ICD

Alimentation
Carte

Emplacement Quartz Regulateur 9V-5V



Etudes et innovations

Le PIC 16F877

MCLR/VPPITHY ——= [ 1
RAO/ANO a— ] 2
RA1/AN1 -—[] 3

RA2/ANZ2/VREF- —m [] 4

RA3/AN3/VREF+ = [] 5

RA4/TOCKI -w—w ] 5
RAS5/AN4/SS a—= [ 7
REO/RD/ANS -—»[] 8
RE1/WR/ANG -—= [ 9
RE2/CS/IANT ~a—m []

OSC1/CLKIN —— ]
0SC2/CLKOUT w—— []
RCO/T10SO/T1CKI ~— []
RC1/T10SI/CCP2 —w [ ]
RC2/CCP1 -— []
RC3/SCK/SCL ~t—=- | |
RDO/PSPO «t—- ]
RD1/PSP1 -—= [ | 20

PIC16F877

RB7/PGD
RBB/PGC
RB5

RB4
RB3/PGM
RB2

RB1
RBO/INT
Vob

Vss
RD7/PSPT
RD6/PSP6
RD5/PSP5
RD4/PSP4
RC7/RX/DT
RCB/TX/CK
RC5/SCO
RC4/SCI/SDA
RD3/PSP3
RD2/PSP2



Etudes et innovations

= | 'Emetteur-Recepteur Ultrason :
En cours de developpement




Programmation

= Algorithme de gestion du programme :

informations des capteurs

1

CNA
(conversion Analogique/Numerique)

{

Traitement informations avec le pic

> 4

Commande plugins moteurs

+

Commande moteurs




Programmation

= Exemple de visualisation du programme n°1

» MPLAB IDE v6.61 - [D:ADownload\capteur?b-19-03-05 _c]
| Eile Edit “iew Project Debugger Programmer Tools  Configure  window Help

J DM 'faE || S#M% | oo B J Checksum: 0x1biff

ginclude"biosdem k"
finclude<pic._h*
#define Jack RDO
Frfdefine Enable BD3
_ CONFIGIOxZI739) -

A* Prototype des initislisations* /S
wroid ThicPTMiwoid)

wroid Init (wodid) ;

woid InitConwviwodid)

#* Prototype des fonctions *F

unsigned char piste (unsigned char) ;

woid SetDucyCycle (unsigned char , unsigned char
woid DepartJack (woid);

A* Déclaration des wariables globales */

const char Seuili3] = {127, 127, 127}, F# Déclaration des seuils de détection des capteurs
unsigned s

unsigned i=0;

unsigned wO=0, wl=0; A4 0 gauche 1 droit

unsigned Vmax = L0

float k1=0_.2E5 , EZ = 0.20 , k3 = 1_1E; £ kEl-wirage — kZ:stahilité — k3:ligne

woid main(woid)

{

w1l = Vmax: Waleur de la tension max correspondant & une wvitesse max gue nous cholssissons
wi = Vmax: Ce cai nous permet de n'agir sur cette valeur qu'avec des coefficients
TRISEL = O
EEl = 0
TRISD =
EDE = 1 FYEN =1
Init i) ; A4 Inmitialisarion des entrées sorties
InitConw() ; F4 Inmitialization du conwerisseur
S5 IN1L PITM (BCZ) S5 INZ BDZ moteur 1 0 marche awvant— 1 marche arriére

|PICTBFE7T : [zdce lbark 0 |Ln 28, Cal1




Programmation

= Exemple de visualisation du programme n°2

% MPLAE IDE v6.61 - [D:\Download\capteur2b-19-03-05 .c]
=1 File Edit “iew PEroject eru_gger Programmer  Tonle Configure Windaw Help

|DEE | i mE (8RB | Checksum:  0x1bff

n = piste{0); A* calcul du cas*/

n += { pisteia) =< 1);

n += { pisceil) =< Z};

PORTC = PORTC <« OxlF:

FORTC = PORTC | m == L5 A4 Dn ranges le résultat du cas dans le registre du port C

switchin! |

case 0O - | SF Dans le cas ol la piste n'est plus détecté, on reste dans les réglages
break: Ff Précédents

3

£* & gaache */
case 1 : |
wi=Tmazx -
wl={unsigned char) (El1*VWVnax) ;
break;
b

i bonne trajectoire */f
cazge Z I |
wi= (unsigned char) (E2*Vmax) ;
wl= (unsigned chawr) (E3*Vnax) ;

break;
t

char! (EE*Vmax) ;

% & droice  */

caze 4

|PICTEFE77 : [bank @ [Ln1, Eald NS [wh




Mise en pratiqgue de la conception




Mise en pratiqgue de la conception



Les preparatifs a venir



Ce qu'il faut retenir !

® | e materiel doit étre fiable a 100%.

= Chaque probleme doit étre isolé
avec certitude.

" [ 3 programmation passe en dernier.

= | e travail d’equipe est toujours
payant.

= Un travail reqgulier est la clef du
SUCCES.



