Fiche qguide

TS Sl P.P.E. Robot suiveur atadinit

Mse en ceuvre 1 de |igne #'0rlEans-Toms

@ Lycée Polyval Identification des solutions constructives et
‘ i i analyse de la fonction
FIERRE EVILE MARTIN FP6 « Visualiser la position du robot par rapport a

[\ la ligne »
Nom(s) : Classe : Groupe :
Objectifs
Identifier les différentes structures du robot. Pro poser un schéma pour la fonction FP6 « Visualiser | a
position du robot par rapport a la ligne » du robot a concevoir.
Matériel
Robot suiveur de ligne programmé avec le fichier St ay_on_lineV2.rom, piste posée sur le sol
Documentation

Dossier technique.

Sur le site WebGE a l'adresse http://p.mariano.free.fr/ (rubrique PPE)
Le présent document et le dossier technique.

Remarque préalable

Pour observer le fonctionnement du robot, il suffit de le placer sur la piste

et de commuter l'interrupteur marche/arrét sur marc he. Le robot doit démarrer
3s aprés et suivre la ligne. L'état (éclairé ou éte int) des Del rouge permet de

vérifier que les capteurs détectent la ligne. Une D el éclairée indique que le
capteur correspondant « voit » la ligne. Il est éte int dans le cas contraire.

Les trois Del visualisent également la valeur numér ique Position_Robot traitée
par le microcontréleur. Les Del « droite », « centr e » et « gauche »
correspondent aux bits b2, b1 et b0 de la variable VisuPosition.

A) Présentation

Lisez la mise en situation du dossier technique.
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| B) Analyse d’une solution

B1/ Identification des structures associées aux dif férentes fonctions

Q1) Complétez le schéma ci-dessous avec les mots suivants:
Piles ou accumulateurs, Capteur_IR, microcontrdleur , Moteurs a CC, roues, Del(s)
rouge, Transistors, Commutateur M/A, Réducteur.

T i — — Chaine d'information L. — Info lumineuse « Position
P:j;f;::;ur:;b; t | par rapport a la ligne »
ligne ACQUERIR I /
N 5 TRAITER | | COMMUNIQUER | - ~
I Commande des
i e 7 moteurs (roue droite,
P - roue gauche) Robot hors ligne
- 11
! .................................. Chaine d’énerqie | ......... -
: Déplacer
. | ALMENTER | L5 DISTRIBUER CONVERTIR TRANSMETTRE le robot sur
i —> > une ligne
Marche/Arrét ) )
Energie ? Energie ? Energie ? Energie ?
; Robot sur la ligne
Renseigner la nature de I'’énergie aux différents points du sc héma.

B2/ Bilan des entrées / sorties du microcontréleur
Le schéma structurel de la carte électronique MrLin eTiny est donnée annexe 10 du
dossier technique.

Q2) Placez ci-dessous les noms des signaux d’entrées / sortie s utiles a la
programmation du suivi de ligne. Précisez le sens des broches par une fleche.
PAO PBO
PA1 PB1
PA2 PB2
PA3 PB3
PA4 PB4
PA5 PB5
PA6 PB6
PA7 PB7
Microcontrdleur
ATINY26
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B3/ Analyse de FP6 « Visualiser la position du robo

t par rapport a la ligne »

nj ectifs
rapport a la ligne.
Proposer le schéma structurel de la fonction FP6 du

Et udi er la solution retenue pour visualiser la position du
Juger la pertinence du choix des connexions des Del roug e.

robot par

robot a réaliser.

La position du robot est identifiée par trois Del r
MrLineTiny. La commande de ces Del est réalisée par

VCC

Visualiser la
position du robot
par rapport a la

VisuPosition ligne

FP6

Lisez la description de FP6 dans le dossier techniq

Le logiciel implanté dans le microcontréleur comman
I'opération suivante : PORTA <- VisuPosition

Dans ce qui suit, vous allez déterminer les valeurs
VisuPosition

Q3) Dans quel état logique doit-on placer la broche re
gu’elle s’éclaire ?

Les émetteurs d'infrarouge et les Del rouge sont pl
sorties. Pour déterminer la valeur de VisuPosition,
fait que les émetteurs d’infrarouge ne doivent pas
de visualisation (ils sont commandés a I'état logiq
seront positionnés au niveau logique « 0 ».

binaire

Q4) Placez ci-dessous la valeur

CENTRE1

DROITE

VisuPosition =

VisuPosition=

HORS LIGNE
DROITE+

VisuPosition =

VisuPosition=

Vous pouvez vérifier vos valeurs en les comparants

pour commander les Del rouge selon la position du

de la variable

ouge placées sur la carte
la fonction FP6.

3 Signaux lumineux représentatifs
de la position du robot par
rapport a la ligne.

ue (DT).

de les Del rouge avec

a placer dans la variable
robot.

liée a une Del rouge pour

acés sur le méme port d’entrées

il faut prendre en compte le

étre commandés pendant la phase
ue « 0 »). Les bit inutilisés

VisuPosition

GAUCHE

VisuPosition =

GAUCHE+

VisuPosition =

a celle du DT.
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Q5) Peut-on connecter les Del rouge D1, D2 et D3 diffé remment pour faciliter la
détermination des valeurs a placer dans la variable VisuPosition ? Si oui
précisez leur nouvelle position.

| C) Conception de la fonction FP6 pour le robot a réaliser
Vous devez visualiser la position de cing capteurs d’infrarouge sur le robot a
réaliser. On appelle D1, D2, D3, D4 et D5 les Del d estinées a visualiser la

position de ces capteurs par rapport a la ligne.

Q6) Précisez ci-dessous la position de ces Del.

L = S = I = I =

Q7) En vous inspirant de la solution proposée sur la ¢ arte MrLineTiny , dessinez
ci-dessous la connexion des cing Del a un port de m icrocontréleur.

Px0
Px1
Px2
Px3
Px4
Px5
Px6
Px7

Microcontrdleur
partiel
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