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Cahier des charges
Presentation du projet
L'électronique
L'informatique

 La meécanique

* |es tests

e Conclusion



charges

andé par infrarouge

iIsation d'une carte electronique
Programmation d'un micro-controleur
* Fonctionnement d'une trame infrarouge

 Mecanique du chassis moteur



Taches \ Flanning

Prize de connaissance du

sujet

Recherche d'informations

Formation Orcad

Realisation du typon

Soudure

Programmation

Assemblage

Test

Rédaction du projet

Planning preévisionnel
Planning réel
Yacances scolaire




onctionnelle

Batterie 12V

\

Alimentation 5V/1A

—

*_l

Récepteur infrarouge

Micro-controleur

Y

Ponten H

'

¢

Connecteur PC/Carte

Moteur




Carte électronique sans l'afficheur LCD



tion des composants utilisés

TMEGA 8535 m .

LM2575 ATMEGA8535 LM2575
TSOP1738

e Batterie 12V -

° Ecran LCD TSOP1738

La batterie
Ecran LCD 7




nique

Schéma électrique

of

o3

Principales caractéristiques :

Tension d'alimentation du circuit logique : 5V
Tension d'alimentation du circuit puissance :
OV /48 YV (nous serons a12 V)

Tension minimale de sensibilité MLI : 2.3V
Courant maximal du circuit puissance : 3 A
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cipales caractéristiques:
-Tension max :18V
-Tension de sortie : 5V
-Courant max : 1A
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nique

Trame sur sortie TSOP

bit d'adresse Bitde donneées

Bit de start H\_’\’/’_ﬂﬁ Bitde fin

Principales caractéristiques:
- Patte Vs a 5V 111 1 0 0
- Patte Out sortie du Tsop




2V/1.2A







-controleur

(XCK/TO)
(T1)
(INT2/AINO)
(OCO/AINT)
(88)
(MOSI)
(MISO)
(SCK)

onnecteur de
rogrammation
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PAO
PA1
PAZ2
PA3
PA4
PAS
PAB
PA7

(ADCO)
(ADC1)
(ADC2)
(ADC3)
(ADC4)
(ADC5)
(ADCB)
(ADC7)

AREF

GND

AVCC

PC7
PCe
PC5
PC4
PC3
pPC2
PCA1
PCO
PD7

(TOSC2)
(TOSC1)

(SDA)
(ScL)
(0OC2)

Afficheur LCD




(RXD)
{ (TXD)
(INTO)

Infrarouge

| (INT1)
gc?rl;:lriande e L
moteur (OC1TA)

(ICP1)
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rogramme du main

- Interruption externe

- Interruption du compteur
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Initialisation des registres
>
Flag
Pour i variantde 0 a 9
par pas de 1

Donnee[i] = trame[i+14]

®

Mise en forme de Donnee 16
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Donnee

atique

bas

gauche

droite

Faire avancer
le robot

Faire reculer
le robot

Faire tourner le
Robot a gauche

Faire tourner le
Robot a droite




mise a zéro du compteur

interdiction du flag d'interruption externe




tram([i] = Trame

i = nb de bit

autorisation du flag d'interruption externe

i++

mise a zéro du compteur de nombre de bit

|
Mise a 1 de Flag
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Gauche Avancer Droite

Les principales caractéristiques :
- Tension d’alimentation nominale : 12V
- Courant d’alimentation maximal : 1 A-
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lonhement de la carte
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sation de la trame de la télécommande




Problemes rencontrés

- Roues du robot
- Sorties moteurs
- Non-réception de la trame
- programmation
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- Le projet non abouti

- Autonomie
- Notions de 1ere et 2eme années utilisées

- EXpérience enrichissante
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“Merci de votre attention

Avez-vous des questions ?
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