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Mise en ceuvre 2 de ligne € Iriians-Toikg
@ Lycée Polyvalent
" PIERRE EMILE MARTIN Etude de la fonction « Acquérir » du robot
T «M" LineTiny »
[ Nom(s) : | Classe : Glloupe :
Objectif
Comprendre comment la fonction acquérir délivre une information représentative de la position du robot par
rapport a la ligne. Proposer un schéma et un algori thme pour la fonction acquérir du robot a réaliser.
Matériel
Robot suiveur de ligne programmé avec le fichier St ay_On_Line_V2.rom
Oscilloscope numérigue 2 voies + sondes .
Logiciel
CodeVisionAVR. Stay_On_Line_V2.rom
Documentation
Dossier technique.
Sur le site WebGE a l'adresse http://p.mariano.free.fr/ (rubrique PPE)
Le présent document et le dossier technique.
A/ Analyse fonctionnelle de la fonction « Acquérir »
L’acquisition de la position du robot par rapport a la ligne peut étre
représentée par le schéma fonctionnel ci-dessous. ( voir
Cde_Del_IR Achérir
. _——— == ’
Piste
Faisceau IR Position_Robot
incidemt  }  bF.oo—-_ >
4<
Faisceau IR
réfléchi
Ligne
Q1) Quelles fonctions principales (FP)du schéma foncti onnel de premier degré
composent la fonction « Acquérir » ci-dessus. (Voir le schéma fonctionnel de

premier degré dans le dossier technique (DT))

Réponse

Remarque préalable

Les mesures sur la carte MrLineTiny doivent étre fa ites aprés avoir placé les
cavaliers 12 et 14 en mode programmation. Voir Anne xe 1 du dossier technique.
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B/ Analyse structurelle de la fonction « Acqueérir » et mesures

Q2) Identifiez les structures des fonctions déterminée s a la question précédente
en les entourant sur le schéma structurel de la car te MrLineTiny joint en
annexe 1.
B1) Etude de FP2 « Emettre un faisceau lumineux inf rarouge »
Les signaux de commande des Del IR sont accessibles aux points test DIRD, DIRC,
DIRG de la carte MrLineTiny. Visualisez ces signaux avec un oscilloscope. Vous
devez obtenir des chronogrammes ressemblant a ceux de I'annexe 4 du dossier

technique (DT).

Q3) Précisez la nature (TOR, analogique, numérique) de ces signaux.
Q4) Dessinez ci-dessous DIRD, DIRC, DIRG en correspond ance des temps.
Prenez DIRG comme signal de référence. Précisez le temps t_ech.
Remarque : On considérera que le 0 logique correspo nd a 0 Volts.

A
A
A
<>
t mux
La commande des Del IR est dite « multiplexée ». (Recherches nécessaires !)

Q5) Quelle est I'intérét d’'une telle commande dans le cas présent.

B2) Etude de FP3 « Transformer un faisceau lumineux IR en une information numérique »
Comme vous venez de le constater, chaque émetteur i nfrarouge (Del IR) nécessite
un signal de commande. Par contre, les signaux issu s des récepteurs
(transistors IR) sont transmis sur une méme ligne ( repérée «  Signal ») surle
schéma structurel de I'annexe 8. Ce signal est conn ecté a la broche AIN1 du
microcontréleur.

Visualisez les signaux « DIRG » et « Signal » sur les voies 1 et 2 de
I'oscilloscope.
Vous devez obtenir des chronogrammes ressemblant a ceux de I'annexe 5 du DT.

B21) Etude de FS31 « Détecter un faisceau lumineux infrarouge »

Q6) Précisez le nom des signaux manquant ci-dessous.

Tek : J'LM : .:Stop? : N:IPns::D.DOO? - ED IR

)

_ RD_IR
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Q7) Quelle est la valeur maxi de la tension V noir  COrrespondant au noir de la
ligne ?

Q8) Quelle est la valeur maxi de la tension V blanc COrrespondant au blanc de
la piste ?

B22) Etude de FS34 « Comparer »

LatensionV  ggna Présente sur AIN1 est comparée a une tension const ante
Veeuil  iSSUe d’un montage potentiomeétrique (FS33). Lisez les explications du
DT concernant le fonctionnement de FS34 avant de pa sser a la suite.
Q9) On a relevé les signaux ci-dessous pour une piste et des capteurs
particuliers. Complétez le chronogramme de ACO ci-c us.
Vsgnav) o
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Q10) Quelle est I'utilité de la tension AINO dans I'app lication ?
Dans quel intervalle de tensions doit-on régler AIN 0 pour que le robot suive
la ligne ? Proposez une valeur de réglage de la val eurV eeu -
B23) Etude de FS21 « Commander un émetteur IR... » et FS35 « Calculer la
position... »
FS21 et FS35 sont des fonctions logicielles. FS21 r éalise la commande
multiplexée des Del IR et FS35 calcul la valeur de la variable
Position_Robot. L’étude de ces deux fonctions n’éta nt pas dissociable elle
sera réalisée a partir de I'analyse de I'algorigram me « Acquisition de la
position du robot par rapport a la ligne » (voir DT ).
Pour I'étude qui suit, on fixe Veeuii = 2,5V
On rappelle ci-dessous le comportement des capteurs
..... é._l.li._._._._._._._.R_jR_._. BT

. 1 1
: - ! !
i «— | Capteur IR | —»;
;_.\_ T _‘ .}_’- _ _Faisceau IR réfléchi = -\_\ ______________________ )
R R

Le signal IR émis est réfléchi Le signal IR émis est absorbée
par la piste blanche par la ligne noire
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Q11) Analyse de 'algorigramme « Acquérir la positi on du robot par rapport a la ligne » (page
Remarque : Cette analyse doit étre faite avec le schéma str ucturel de I'annexe 1
Le robot est dans la position ci-contre

Les colonnes 4,6 et 8 sont a compléter par < V seuil s>V geuii OUX
X = sans importance

DROITE

Partie de Variables (octet) Signaux sur le PortA Variable (octet)
I'algorigramme 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
Cde_Del_IR 2 Port A (2 E C IR 2 R_C IR E_C_lR(z) R_C IR E C IR 2 R_C IR ACC(z) Position_Robot (10)

Initialisation des 0 | 00000001 X 1 X 1 X L X X 0

variables

Boucle 1

FS21 :Commande 0 | 00000001 11111110 1 X 1 X 0 < Vseulil 1 0
d’'une Del IR

FS35 : Calcul de X X < Vseuil
la position

FS21 :Sélection de X X X X
la prochaine Del
IR & commander

Boucle 2

FS21 :Commande
d'une Del IR

FS35 : Calcul de X
la position

FS21 :Sélection de X X X
la prochaine Del
IR & commander

Boucle 3

FS21 :Cde d'une
Del IR

FS35 : Calcul de
la position

FS21 :Sélection de X X
la prochaine Del
IR @ commander

A la fin de l'acquisition, la variable Position_Rob ot = , la fonction « traiter » sait que le rob ot est dans la position
Vérifiez ce résultat en le comparant a ux informations données dans le DT (Fonction « Trai ter »)
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Q12) Synthése de la fonction Acquérir

Rupture de I'axe des temps

Complétez le chronogramme de ACO ci-dessous.
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Q13) En choisissant parmi droite, droite+, gauche, gauche+, centre et hors li gne, donner la position du robot par rapport a la
ligne pour les mesures précédentes. Complétez le ta bleau ci-dessous.
Mesure n° Position du robot Mesure|n® Position du r obot
1 4
2 5
3 6

Q14) Quelle conséquence aura le réglage suivant : AINO

correspondant aux chronogrammes de Q12)?

=1,5V sion utilise la piste et le robot ayant se

rvi aux mesures
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C/ Conception

Le robot & concevoir sera équipé de cing capteurs a

Q15) Proposez un schéma structurel. (liaison entre les
11®))

infrarouge.

capteurs et le port d’'un
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Q16) Proposez I'algorigramme de commande de ces cing ca pteurs.

/
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Les capteurs a infrarouge a implanter dans le robot a concevoir doivent étre plus
performant et plus facile & implanter sur un circui t imprimé que ceux utilisés
sur la carte MrLineTiny.

On donne les caractéristiques des Del et des transi stors IR dans le dossier
technique.

Q17) Donnez les principales caractéristiques de ce type de capteur. Précisez
celles a prendre en considération lors du choix d'u n capteur.

Proposez un capteur pour le robot a concevoir. Just ifiez votre choix.

La réponse a cette questions nécessite une recherc he documentaire préalable !

/
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Annexe 1

Schéma structurel de la carte M

" LineTiny
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