25/02/2020

Sommaire

» 1) Mise en situation
» 2) conception du produit

SEQ1-ASPIRATEUR -y
AUTONOME

PRESENTE PAR
MATEO BOUVET, CIRELLI MATTEO , LAURENT-BILLOTTE AMELIEN

Support bouton démarrage

1) Mise en situation =3 'O de cycle et support a led

Amélioration

Amélioration




25/02/2020

Conception detaillée du capteur
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Detect,dis e dentif détecton 'hstace  distance (0:pas de Gétecton)

BP appuyé < s une fos Cest vrai, si deux fols 'est faux

Robot -5 8P eais Alors Avancer tout droie
S Detect_pare_chocs_G est vrai Alors
Robot < reculer tout droit
Temporiser 15

Robot < pivoter 36°

Temporiser 15

Robot < svancer tout droit

Si Detect_pare_chocs_D est vrai Alors
Robot < reculer tout droit
Temporiser 1s

Robot < pivoter 30°

Temporiser 1s

Temporiser 15

Robot < pheoter -35*
Temporiser 15

ROBO < svancer tout drolt

55 Dintest_dutann G st vrl Al
Robot <. recules tout drost
Temgoriser 15

Robot < tsurner 307
Tempariser 15

RODO < eamcer tesst dreie

5i Datoct_dutance B st vral Alors
ROboL <- recules tout droit
Tempariser 14

RObOL <- tournes -36°

Temporiser 1s

Robot < avancer tout droit
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Explicatiog g

N<-Valeur de la broche AD
Vin<- (5*N) /1023

Vbat<- Vin*(11,5/5)
Robot=<- Si Vbat<11,5 Alors
Allumé LED et buzzer
Stopper robot

Robot<- Si Vbat>=11,5 Alors
Eteint LED et buzzer

Avancer robot

N=-Valeur de la broche A0
Vin<- (5*N) /1023

Vbat<- Vin*(11,5/5)
Robot<- Si Vbat<11,5 Alors
Allumé LED et buzzer
Stopper robot

Robots<- Si Vbat>=11,5 Alors
Eteint LED et buzzer

Avancer robot

» 1° étapes
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N=-Valeur de la broche AD
Vin<- (5*N) /1023

Vbat<- Vin*(11,5/5)
Robot=<- Si Vbat<11,5 Alors
Allumé LED et buzzer
Stopper robot

Robot=- Si Vbat>=11,5 Alors
Eteint LED et buzzer

Avancer robot

Simulation du programme

Detect_distance<- variable inferieure a 30cm

Robot<- Si Detect_distance_D Alors
Allumé LED et buzzer
Robot<- Si Detect_distance_G Alors

Allumé LED et buzzer

i Detect_pare_chocs_G est vrai Alors

Robot <Allumé LED et buzzer

i Detect_pare_chocs_G est vrai Alors

Robot <Allumé LED et buzzer
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Conception du programme du
capteur ;

Simulation du programme

» Nous avons simuler notre programme sur isis
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