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Asservissement

Le programme
Celui-ci consiste en un double PID réalisé par un PIC 16F877. Il recoit les consi-
gnes du processeur central via une liaison série. Les ordres donnés sont des consi-
gnes de vitesse. Le programme d’asservissement se charge alors de respecter ces
consignes en ajustant en permanence la puissance envoyée dans les moteurs.

L’isolation du circuit puissance
L'expérience nous a montré qu’il était indispensable d'isoler totalement les circuits
de commande et de puissance. Cette isolation est réalisée par le biais d’optocou-

pleurs qui nous garantissent de sauvegarder I'électronique de commande en cas de
sinistre dans la partie puissance.

Importance du codeur moteur pour la qualité d’asservissement
Un soin tout particulier doit étre apporté aux capteurs qui renseignent le programme
d’asservissement sur la vitesse réelle des moteurs. En effet le debit d’information
doit étre le plus élevé possible afin que la période de rafraichissement de 'asservis-
sement soit la plus courte possible. En conséquence, le codeur doit avoir une réso-
lution trés élevee et étre de préférence monté avant reducteur.

Sur notre robot chaque codeur produit 10000 impulsions par tour de roue et la pe-
riode de calcul de I'asservissement est de 4 ms.
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Capteurs

Capteur infrarouge

Nous utilisons les 1S471F de Sharp. Ces composants sont particulierement perfor-
mants. En effet ils offrent, avec tres peu de composants externes, la possibilité de
disposer de capteurs fiables, a longue porté, compacts, avec sortie tout ou rien (0 ou
1 logique) et tres peu sensibles aux lumieres parasites puisque codés. Ces modules
sont alimentés en 5V et disposent sur une patte le signal a émettre (codé) qu'il suffit
de relier a une diode IR. Le signal recu par le module est comparé avec celui émis
et s'il y a concordance la patte de sortie change d'état.

Téelémetre infrarouge

Les télémetres infrarouges sont des capteurs qui réalisent une mesure de distance
par réflexion d'un faisceau de lumiere infrarouge sur un objet. Pour déterminer la
distance de cet objet ils mesurent avec quel angle le faisceau revient frapper le re-
cepteur. L'information est disponible sur une sortie numérique ou analogique selon
les modeles. lls sont fiables, compacts, faciles a utiliser et peu chers (30 a 37 € se-
lon version). Ce sont de bons palliatifs aux sonars ultrasons .

Réglement 2005

Le but cette année est de renverser le plus grand

nombre possible de quille de I'adversaire en 90 se-
condes.

Ces quilles se trouvent de l'autre coté du terrain,
apres le fossé gu'il faut traverser via les passerelles
centrales dont la position est aléatoire, de méme
gue la position des quilles.

Un robot secondaire est autorisé afin de seconder
le robot principal. Les deux robots sont autonomes
et doivent par eux méme trouver la position des
quilles et de l'adversaire, aucune interaction n’est
possible pendant le match !
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