------------------- Dossier ressource robot suiveur de ligne -------------------

Dossier ressource
 « Robot suiveur de Ligne »

Mr LineTiny : « Le Précurseur »
Annexe 1 : Description de la carte MrLineTiny
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Vu de dessous

Vu de dessus
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Position des cavaliers

	Modes
	Position des cavaliers
	I2
	I1
	I3
	I5
	I4

	Programmation


	

	
	MOSI
	MISO
	Reset
	

	Utilisation

(Connecteur externe)
	
	MotD
Connecté
	PB0


	PB2
	PB7
	MotG
Connecté


Annexe 2 : Motoréducteurs

Caractéristiques du moteurs 

- Umax: 5 à 6V

- P = 0,46W

- nvide = 20100tr/mn (I0 = 70mA)
- C : 3g/cm en charge (I=150mA, 

n=15000tr/mn) 
Caractéristique du réducteur

- Cmax = 11g/cm

- r = 42.3/1

- C = 126g/cm




Vue de dessus
- n = 354tr/mn

Roues : ( 30mm
Annexe 3 : Fast partiel
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Annexe 4 : Mesure de OC1A et OC1B

Position des sondes
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Exemple de mesure (Les trois capteurs sur la ligne)
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Annexe 5 : Piste !


1 Emetteur IR + 1 Récepteur IR = 1 capteur IR


IR : Infrarouge
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Ecrans





Récepteurs IR (R_IR)





Emetteurs IR (E_IR)





P1 : Réglage du seuil de noir





Point test





Leds « Visu » position robot





Connecteur HE10-10 pour le câble de programmation 
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I2





Q2





Q1





Cavaliers Programmation / externe





Connecteur Externe


[JP1]





Connecteur moteur roue droite [JP2]





Connecteurs alimentation





Marche/Arrêt





Connecteur moteur roue gauche [JP3]

















Moteurs à C.C.





Réducteur
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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





Timers, transistors, motoréducteurs





Capteurs Reed





FT114 Visualiser la position





Diodes électroluminescentes





FT112 Corriger la trajectoire





0V





CH2





CH1





Il faut inverser les signaux pour avoir la représentation de la tension aux bornes des moteurs. 
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