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A la fin de cette étude :
- Vous serez capable d’ identifier les différentes structures du robot MrLineTiny et
de présentez I'organisation de votre robot lors de I'épreuve orale.
- Vous connaitrez le principe  retenu pour le suivi de la ligne.
- Vous serez capable d’'ajuster les parametres de réglage dans le programme pour
réduire le temps nécessaire a un parcours (un tour de piste !).
Matériels
Robot suiveur de ligne MrLineTiny programmé avec le fichier Stay_on_lineV3.rom, piste posée surlesol .
Logiciel
CodeVision + fichiers du projet « StayOnLineV3 » pr éparés.
Documentation
Dossier technique « Robot suiveur de ligne ».
Le présent document et le dossier technigue sont téléchargeables sur le site WebGEa 'adresse
http://p.mariano.free.fr/ (rubrique PPE)

: Dossier technique.

A) Mise en ceuvre du robot MrLineTiny

Pour observer le fonctionnement du robot, il suffit de le placer sur la piste et de
commuter l'interrupteur marche/arrét sur marche. Le s trois LED de visualisation

doivent étre éclairées. Le robot démarre aprés 3s e t suit la ligne.

La carte « M LineTiny  » est décrite en annexe 1  du dossier technique « Robot suiveur
de ligne ».

Positionnez  les cavaliers 12 et 14 enmode « Utilisation » conformément au tableau

de I'annexe 1.

Placez le robot sur la piste et chronométrez le temps néc essaire pour effectuer un
parcours (1 tour).

Q1)

Temps mesuré :
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| B) Analyse d’'une solution constructive

B1/ Identification des structures associées aux dif férentes fonctions
Lisez le chapitre « Mise en situation » du dossier technique « Robot suiveur de
ligne ».
Q2) A partir des informations données dans le chapitre « Mise en situation », du
diagramme FAST (voir annexe 3 du [) et du robot, complétez le schéma fonctionnel
ci-dessous.
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B2/Identification des flux d’énergie

Q3) Renseignez  la nature de I'énergie aux différents points du sc héma ci-dessus.
C) Optimisation des paramétres de réglages associés a chacune des
roues.
Dans la solution retenue, le suivi de la ligne « au plus prét » nécessite de
régler la fréquence de rotation de chacune des roue s selon la position du robot.
Ce réglage est effectué par la fonction « Traiter  » (voir le schéma fonctionnel de
premier degré dans le ). Elle correspond a une partie du programme implan té dans
le microcontrdleur et est décrite par un graphe des transitions (lire le
paragraphe « Description des fonctions principales, FP1 Fonction traiter
I'information » et le paragraphe « Description des fonctions secondaires, FS12
Choisir les valeurs des rapports cycliques »du L),
Les parametres de réglages sont les pourcentages affectés aux variables CDE_R OUE_G
et CDE_ROUE_D.
Avant de modifier les valeurs « par défaut » donnée s dans le dossier technique, il
est nécessaire de bien comprendre le principe utili sé et sa traduction en langage

C. Ceci est abordé dans ce paragraphe.

PIERRE EMILE MARTIN
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Un graphe des transitions se lit comme un GRAFCETChaque «  bulle
Un état correspond a une étape de GRAFCET. Chaque fleche estune

» est un ETAT.
TRANSITION. Elle

est franchie lorsque la condition de transition qui lui est associée est vraie.

CDE_ROUE _6 = 60%

Exemple :
=XEEe CDE_ROUE _D = 60%

Position_Robot = Gauche Position_Robot = Droite
Dans I'exemple ci-dessus, si le robot se trouve au centre de la ligne, chaque
roue est commandée avec 60% de la tension d’aliment ation. Si le robot détecte que
sa position est a gauche ou a droite de la ligne, i | changera d’état (voir le
graphe des transitions dans le EL).
Cette partie du graphe des transitions est décrite en langage C ci-dessous. Ce
texte correspond a une partie du programme implanté dans le microcontrdleur (voir

I' annexe 12 du [1).

case CDE_CENTRE3: CDE_ROUE_G = _60PC; CDE_ROUE_D = _60PC;

if (Position_Robot == GAUCHE) EtatCd eMot = CDE_DROITE;

else if (Position_Robot == DROITE) E tatCdeMot = CDE_GAUCHE;

else EtatCdeMot = CDE_CENTRES3;
break;
Pour réduire le temps nécessaire au parcours du tra cé sur la piste, il faut
modifier la valeur des parameétres de réglage pour ¢ hacun des états du graphe. Les
valeurs possibles sont comprises entre 0% et 90% pa r pas de 10%.
Placez le répertoire du projet « StayOnLineV3 » (si tué sur le serveur) sur le
bureau du PC. Double-clique sur le fichier StayOnLi ne.prj.
Q4) En suivant la démarche donnée dans I'encadré ci-de ssous, modifiez les valeurs
des parametres de réglage dans le programme pour qu e le robot effectue le
parcours tracé sur la piste « au plus prét » et en un minimum de temps.

Pour programmer le robot :

@ Compilez le projet (icbne Make)

® Positionnez les cavaliers 2 et 14 enmode « Programmation
al' annexel du dossiertechnique.

® Mettez le commutateur Marche/Arrét sur Marche.

® Modifiez les valeurs de CDE_ROUE_DROITE et CDE_ROU E_GAUCHE.

» conformément

@ Connectez la carte « MrLineTiny » au PC. (Connecte ur HE10-10)

® Télécharger le programme dans le microcontréleur ( Bouton « Program »)
ATTENTION: Plusieurs essais sont nécessaires pour atteindre un réglage optimum.
Pour chaque essai, reproduisez et remplissez les ta bleaux de la question suivante
dans Excel.
Votre fichier .xls doit étre imprimé et rendu avec ce document.
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Q5) Lorsque vous aurez effectué le « réglage optimum »

, complétez les tableaux

ci-dessous.
Réglages Analyse
n Commande CDE_ROUE_G(%)| CDE_ROUE_D(%)| A =|Gauche(%) - 1c= Gauche ( | To=Droite
Droite(%)| — Gauche -p —Droite (-1
1 CENTRE
2 CDE_DROITE
3 CDE_DROITE+
4 CDE_DROITE++
Réglages Analyse
n Commande CDE_ROUE_G(%)| CDE_ROUE_D(%)| A =|Gauche(%) - 1c= Gauche ( | To=Droite
Droite(%)| — Gauche -y —Droite -y
1 CENTRE
2 CDE_GAUCHE+
3 CDE_GAUCHE++
4 CDE_GAUCHE
Temps du parcours mesuré pour ces réglages:
Gain de temps en % :
Commentez les résultats des analyses ci-dessus.
Indications : Influence de I'écart A et de I'accroissement/diminution T sur le comportement du robot.
Peut-on établir des régles générales de réglage. Si oui, lesquelles.
| D) Synthese
Q6) Comment peut-on améliorer le suivi de la ligne (pr écision et vitesse) en
conservant le principe que vous venez de mettre en oceuvre ?
Indication : Proposez une modification des fonctions matériel les et/ou logicielles.
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