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Problématique

La détection d’un obstacle par un mobile (ex : robot) peut être réalisée avec des capteurs à ultrasons.  

On vous demande d’étudier la possibilité de connecter une carte de détection d’obstacles à un µC. Pour cela vous devrez :

· mettre en œuvre la carte proposée (réglages + mise en service),

· identifiez les signaux à connecter au µC proposé (AT90S8535)

· écrire l’algorithme permettant au µC de détecter un obstacle fixe et d’en connaître la position.
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Ressources matérielles et documentaires

Pour résoudre le problème énoncé ci-dessus , vous disposez :

· du dossier technique de la carte « radar à US »

· d’une carte « radar »,

· d’une carte µC AT90S8535.

Chronologie

	Dates
	Travail à faire
	Production
	Fait
	Non fait

	Du 06/01 au 10/01 
	Etude et mise en œuvre de la carte radar
	Réglages
	
	

	Du 13/01 au 17/01
	Etude et mise en œuvre de la carte radar
	Réglages
	
	

	Du 20/01 au 24/01
	Etude et mise en œuvre de la carte radar
	Réglages
	
	

	Du 27/01 au 31/01
	Identifications des E/S de la carte radar à connecter sur le µC
	Schéma d’interconnexions
	
	

	Du 3/02 au 07/02
	Elaboration de l’algorithme de détection d’obstacles 
	Algorithme obstacles
	
	

	Du 10/02 au 14/02
	Elaboration de l’algorithme de détection d’obstacles
	Algorithme obstacles
	
	

	Du 04/3 au 07/03
	Programmation de l’algorithme de détection d’obstacles en C
	Programme obstacles
	
	

	Du 10/03 au 14/03
	Programmation de l’algorithme de détection d’obstacles en C
	Programme obstacles
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Cahier des charges


