Dossier de mise en œuvre
de la carte SISI et du

robot d’essai
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PARTIE 1 : Mise en situation



1.1 Expression du besoin
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La participation de notre établissement à un challenge académique de robotique à nécessité la mise en œuvre, l’adaptation et l’amélioration d’un robot suiveur de ligne. Le choix du robot « Mr Line » de la société Microrobot est principalement du à son coût (<45€ en 2006).
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1.2 Historique
En 2006 le robot « Mr Line » se composait de deux parties :

· une base motorisée et,

· un circuit imprimé.
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Le circuit imprimé servait de support aux trois capteurs d’infrarouges chargés de détecter la ligne, au module à microcontrôleur AT89C2051 et aux deux transistors (interface entre le microcontrôleur et les motoréducteurs d’entraînement des roues).  
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Le microcontrôleur AT89C2051 n’étant pas supporté par notre outil logiciel (CodeVision AVR), il a été remplacé par un ATMEL ATINY26 monté sur une carte d’extension. Cette carte venait s’enficher à l’emplacement du module AT89C2051.
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Actuellement, le circuit imprimé d’origine et la carte d’extension sont remplacés par la carte MrLineTiny. 

Le robot suiveur de ligne « Mr Line » a actuellement disparu des catalogues !
1.3 Robots à votre disposition
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MrLineTiny
En attendant son remplacement, le robot MrLineTiny (en photo ci-contre) est utilisé lors de l’analyse des structures des fonctions « Acquérir », « Traiter » et « Communiquer ».
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Robots d’essai
Des robots réalisés les années précédentes sont disponibles pour identifier les solutions constructives retenues pour le suivi de ligne et se familiariser avec le réglage des paramètres de commande des moteurs.





PARTIE 2 : Description


2.1 Vue générale
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2.2 Le module « SISI » = une carte « microcontrôleur » + « une carte IHM »
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2.3 Réglage du seuil capteur IR
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2.4 Connecteurs reliés à la commande des moteurs
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2.5 Positionnement du capteur IR
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Partie 3 : Mise en service du robot d’essai


3.1 Procédure
1 : 
Placez le robot sur la piste.
2 : 
Placez le commutateur K2 (On/Off) du module SISI sur ON.

3 : 
Placez le commutateur général K1 sur ON.
La carte alimentation doit emmètre 3 bips

Un message d’accueil apparait sur l’afficheur. 

3.2 Menus du programme 2.2.0.b (MàJ : 03/05/2011)
	1.Regl Coef Mot
	
	
	

	|
	
	
	

	2.Activ Robot
	
	
	

	|
	
	
	

	3.Test Robot
	-------------(
	3.1 Test Servos
	

	|
	
	|
	

	4.Informations
	-------
	3.2 Test Mot.
	

	
	|
	|
	

	
	|
	3.3 Test Capteur ligne
	

	
	|
	|
	

	
	|
	3.4 Test Capteur cible
	

	
	|
	|
	

	
	|
	3.5 Test Tx IBM
	

	
	v
	
	

	
	I1. Nom du Robot
	

	
	I2. Version du Soft
	

	
	I3. Date version
	

	
	I4. Position du Connecteur du capteur ligne
	

	
	I5. Arrêt devant la cible (O/N)
	

	
	I6. FS11 = (P/E)
	
	

	
	I7. FS12 = (P/E)
	
	

	
	I8. FS13 = (P/E)
	
	


3.3 Annexe 1 : Principe de réglage et utilisation des coefficients PWM










Annexe Organisation des tableaux PWM_EEPROM et PWM

	i
	COMMANDE
	j

	
	
	Paramètres

	
	
	Moteur G
	Moteur D

	0
	Centre
	PWM[0][0]
	PWM[0][1]

	1
	Droite
	
	

	2
	Droite+
	
	

	3
	Droite2+
	
	

	4
	Droite3+
	
	

	5
	HorsLigneD
	
	

	6
	Gauche
	
	

	7
	Gauche+
	
	

	8
	Gauche2+
	
	

	9
	Gauche3+
	
	

	10
	HorligneG
	PWM[10][0]
	PWM[10][1]


Contenu du tableau de transcodage TABLE_CALCUL_OCR1x

OCR1x = 255*PWM(%)
	k
	PWM(%)
	OCR1x

	0
	0
	0

	1
	5
	13

	2
	10
	25

	3
	15
	38

	4
	20
	51

	5
	25
	64

	6
	30
	76

	7
	35
	89

	8
	40
	102

	9
	45
	115

	10
	50
	128

	11
	55
	140

	12
	60
	153

	13
	65
	166

	14
	70
	179

	15
	75
	191

	16
	80
	205

	17
	85
	219

	18
	90
	233

	19
	95
	242

	20
	100
	255


Annexe 2 : Valeurs de l’énumération « Etat_Position_Robot »

	Position du capteur par rapport à la ligne
	Position du connecteur du capteur 5 cellules (par rapport au sens du déplacement)

	
	Avant du robot
	Arrière du robot

	Hors_Ligne
	0

4

14

31

	CENTRE_1
	

	CENTRE_3
	

	CENTRE_5
	

	DROITE
	30
	15

	DROITE_PLUS
	28
	7

	DROITE_2PLUS
	24
	3

	DROITE_3PLUS
	16
	1

	GAUCHE
	15
	30

	GAUCHE_PLUS
	7
	28

	GAUCHE_2PLUS
	3
	24

	GAUCHE_3PLUS
	1
	16

	
	(
Px4 Px3 Px2 Px1 Px0
	(
Px0 Px1 Px2 Px3 Px4




Annexe 3 : Initialisation du tableau PWM_EEPROM
Contenu du fichier EEPROMPETITEPISTEABIEN (en secours)
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Tableau PWM_EEPROM correspondant

	i
	Comportement du robot
	j

	
	
	Paramètres

	
	
	Moteur G(%)
	Moteur D(%)

	0
	Centre
	60(0x3C)
	60(0x3C)

	1
	Droite
	45(0x2D)
	35(0x23)

	2
	Droite+
	45(0x2D)
	30(0x1E)

	3
	Droite2+
	40(0x28)
	25(0x19)

	4
	Droite3+
	40(0x28)
	20(0x14)

	5
	HorsLigneD
	50(0x32)
	15(0x0F)

	6
	Gauche
	35(0x23)
	45(0x2D)

	7
	Gauche+
	30(0x1E)
	45(0x2D)

	8
	Gauche2+
	25(0x19)
	40(0x28)

	9
	Gauche3+
	20(0x14)
	40(0x28)

	10
	HorligneG
	15(0x0F)
	50(0x32)


Annexe 4 : Programmation « manuelle » (première programmation de l’EEPROM)
Clic  
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· Effacer le composant : 
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· Programmer l’EEPROM puis la Flash
(1) Clic

 [image: image11.png]% CodeVisionAVR Chip Programmer - AVRISP MKII USB
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	(2) Sélectionnez « Load EEPROM »



	(5) Sélectionnez « Load Flash »



	(3) Sélectionnez « Program » puis EEPROM
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	(6) Sélectionnez « Program » puis FLASH



	(4) Cochez « Preserve EEPROM » dans la boîte « Chip programmer » 
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pour ne pas perdre son contenu lors des reprogrammations avec

[image: image14.png]24
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	Les programmations suivantes pourront se faire avec :
[image: image15.png]24
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sans effacement de l’EEPROM


Annexe 5 : Phase d’arrêt devant la cible et tir de la balle



SP d’interruption situé dans le fichier RB_x_x_x.c

// External Interrupt 0 service routine

interrupt [EXT_INT0] void ext_int0_isr(void)

{

// Désactivation de l'INT0

GICR=0x00; // Désactivation INT0 (bit6 de GICR)

Arret_Moteurs();  // Arrêt du robot

Cible = 1;

}



Dans le fichier RB_Eleve.c

if (Cible == 1) // Cible passe à 1 lorsque le robot est devant la cible 

        {

          if (Phase_Arret == 0) // Phase arrêt initialisé à 50

                Gestion_Balle(); // Cible <- dans INT0

                else 

                  Phase_Arret--;

        }  

Puis suite programme pour fin de parcours…


// ---------------------------------------------------------------------

// Signaux de commande des Servos (Déclaration dans sisisvl.h)

// ----------------------------------------------------------------------

#ifndef CDE_SERVO1

#define CDE_SERVO1
PORTD.6 
// K11 sur SISI

#endif

#ifndef CDE_SERVO2

#define CDE_SERVO2
PORTD.7
// K12 sur SISI

#endif   

Exemple de sous-programme Gestion_Balle (Spécifique à chaque robot)

// Le robot est arrêté dans le SP d'INT0

void Gestion_Balle(void) // 
Séquence de prise de la balle

{

Cible = 0; // Désactivation de la détection de la cible

// Commande du bras (PB0 initialement en sortie et PB0=1)

//---------------------------------------------------------

CDE_SERVO1 = 1; // Demande sortie du bras

delay_ms(1000);

// Commande de la main

//---------------------------------------------------------

CDE_SERVO2 = 1; // Activation Main

delay_ms(1000);

CDE_SERVO2 = 0; // Désactivation Main (Economie énergie !)

delay_ms(10);

CDE_SERVO1 = 0;  // Demande rentrée du bras

// Marche Robot 

//---------------------------------------------------------

Active_Moteurs();  

}

Annexe 6 : Tests
· Logiciel
Programme :  
RB2.2.0

Fait le : 
22/02/2011
	FS11
	FS12
	FS13
	Compilation
	Test sur

	E
	E
	E
	X
	Piste

	E
	E
	P
	X
	Piste

	E
	P
	E
	X
	Mesure

	E
	P
	P
	X
	Piste

	P
	E
	E
	X
	Mesure

	P
	E
	P
	X
	Mesure

	P
	P
	E
	X
	Mesure

	P
	P
	P
	X
	Mesure


Annexe 7 : Pieuvre (partiel)


[image: image16]
Annexe 8 : Diagramme fast partiel
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Mr Line





Circuit imprimé





Base motorisée





Microcontrôleur





� INCLUDEPICTURE Capteur_IR.JPG \* MERGEFORMAT \* MERGEFORMAT ���
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Adaptation ATINY26





Extension ATINY26





Circuit imprimé
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MrLineTiny





�





� INCLUDEPICTURE  "http://p.mariano.free.fr/Images/ROBOT1.JPG" \* MERGEFORMATINET ���





Module SISI





Commutateur général (k1)





Fusible (F1) 4A





Commutateur SISI (k2)





K2 : Commutateur alimentation 


des cartes µC et IHM 





Carte µC





Carte IHM





Connecteurs alimentation montés en parallèle 





Connecteur programmation





Point test Vseuil (PT1REF)





Potentiomètre P1 : réglage de Vseuil (capteur IR)





K12 : Connecteur externe « PWM » 








K11 : Connecteur externe « TOR »





K5 : Connecteur « Capteur cible »





Point test signal cde moteur gauche (PT3MG)





Point test signal cde moteur droit (PT2MD)





Connecteur Moteurs D (K7) et G (K6)





5mm





�Sélection du menu [1]


Réglage des coefficients « moteur » avec l’IHM SISI.


(Sauvegardés hors tension)





Dépend du nombre de capteurs IR





PWM[11][2]





TABLE_CALCUL_OCR1x[19][2]





PWM_EEPROM[11][2]





Dépend du nombre de capteurs IR





Utilisé pour le déplacement du robot


� INCLUDEPICTURE  "http://p.mariano.free.fr/Images/ROBOT1.JPG" \* MERGEFORMATINET ���





Effectue la conversion PWM(%) -> valeur registre OCR1x





Clic





�





� EMBED PBrush  ���





Exemple 
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Exemple 





IRQ0 Détection cible
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Robot





Balle





Plot magnétique





Règlement





Environnement





Piste





Alimentation





Utilisateur





Cible





Portique





Ligne





FC9





FP1





FC7





FC6





FC5





FC4





FC10





FC1





FC2





FC3





FC8





Fp1 Placer une balle dans la cible





FT11 Suivre la ligne sur le sol





FT111 Détecter la ligne





Capteurs à infrarouge (IR)





Programme implanté dans un microcontrôleur





FT13 Déposer une balle dans la cible





FT12 Détecter la position de la cible





FT113 Déplacer la base





Timer, Carte Moteur, motoréducteurs





Capteurs Reed





FT114 Visualiser la position





Diodes électroluminescentes





FT112 Corriger la trajectoire
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