Robots tondeuse.

1. Schémas du terrain:

Robots tondeuse

20 métres

Chargeur
tondeuse avec
balise
infrarouge

< >

10 métres

2. Nomenclature du matériel utilisé pour le robots tondeuse:

-moteur utiliser pour la propulsion visseuse;deviseuse;foreuse a batterie .
-contrdleur moteur ( pont en H a mosfet a pwm ) (fabrication maison).
-détecteur de proximité a ultrason (fabrication maison).

-contrdleur pic16F877A cadencer a 20 MHZ .

-codeur pour controle odométrique et vitesse (fabrication maison).
-détecteur infrarouge (pour le retour a la base).

-batterie (batterie des 2 foreuses démontées)

-détecteur de pluie (fabrication maison).

-détecteur de blocage de lame de coupe .

-détecteur de soulevement .

-détection de charge et décharge de la batterie.

-détection jour et nuit.



-détecteur de choc ( style boumper)

Nomenclature pour la base de rechargement avec balise:

-émetteur infrarouge avec codage (fabrication maison)
-chargeur récupération de la visseuse .

Nomenclature divers pour les 2 systéme:

-fibre de verre .

-aluminium divers formes.

-vis et écrous.

Comportement de la tondeuse:

la tondeuse partira de sa base.

A partir de ce moment elle devra tondre en ligne droite en faisant des aller et retour
sur la pelouse .

Pour cela une mémoire eeprom extérieur est utiliser pour une cartographie en 2D ,

Cela déterminera les limites ou la tondeuse ne pourra pas aller et ou aussi ne devra pas
tondre (exemple : fleur ; grillage ; passage en béton ou gravillon ; etc...) .

Maintenant quand les batteries seront déchargées ,il y aura l'arrét du moteur de coupe;
mémorisation du dernier emplacement tondu et rotation de la tondeuse pour la détection de
la balise infrarouge qui est sur la base pour la recharge .

Comportement de la base de rechargement:
Nous utiliserons le chargeur de la foreuse avec quelques transformation .

La balise infrarouge sera codée en cas que nous utiliserions plusieurs balises (pour les tres
grand terrain).



7.

les schémas utiliser pour le robot et la base:

1. lepontenH :

L'idéal est donc d'utilisé des transistors de type MOS, qui introduisent moins de pertes, lors
de la conduction.

En effet la résistance drain source ( Rdson est de quelques 10m Ohms).

Le transistor de chez Motorola modele MTP75NO6HD supporte un courant de 75 A.

Le probleme des transistors MOS est que I'équivalent canal P n'existe pas, en effet ils sont
plus difficile a réaliser ( cf un cours de physique des composants).

On va donc utiliser 4 transistors canal N pour réaliser le variateur.

Pour la commande des transistors du bas il n'y a pas de probleéme car la tension de grille est
supérieur a la tension de source.

Pour ceux du haut, il faut mettre un artifice afin d'avoir une tension de commande de grille
au dessus de la tension d'alimentation du montage.

En effet le potentiel de la source du transistor du haut se retrouve quasiment au potentiel
Vee. (Ql et Q2): Vds ~0

On met en place une pompe pour élever la tension (Vbost sur le montage) a presque 2 fois la
tension Vcc.

Enfin la commande de I'ensemble peut étre confi¢ a un PIC qui fournira le 20khz nécessaire
a la pompe.

Avec 4 autres sorties, il commandera la marche avant, et la marche arriére. une version plus
évolué peut contenir une fonction de frein.

Pour cela il suffit de faire conduire les deux transistors du bas, en gardant ceux du haut
bloquer. Voila pour la partie électrique, il faut cependant prévoir des fils assez gros pour la
partie puissance 2.5mm de section multibrin.

Au niveau logiciel on peut intégrer tout un tas de fonction:

Control du courant via un shunt de faible résistance,

Courbe de démarrage progressive,

Asservissement de la vitesse par contre réaction type P, PI, PID numérique, avec des infos
venant d'un incrémental de chez HP par exemple ( HEDS 5640 A12).

etc...

Rappel des caractéristiques:

- Commande en 5V

- Vitesse variable de 0% a 100%

- Avant, arri¢re

- Tension moteur max 50 V

- Courant continu max 75 A

- Courant créte max 200 A
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Commande autorisée:

Con2 Con3 Con4 Con5

Avant 0 0 1 1
Arricre 1 1 0 0
Frein 1 1 1 1
Arrét 1 0 O 1

le reste est interdit...

11 suffit ensuite de faire varier par logiciel le rapport cyclique des signaux Con4 ou Con3 (en
PWM) pour faire varier la vitesse du moteur.

Attention pour les moteurs qui seront fort solliciter ou de fortes puissances c'est d'utiliser des
optocoupleur entre la puissance et le up.



2. Schémas de l'interface d'un capteur tachymétrique :
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Le schémas ci-dessus devra étre réalisé en double ( deux capteurs de vitesses ) : le premier
capteur sera reli¢ a la broche RB3 du PIC et le deuxiéme a RB2. La résistance R1 limite le
courant qui circule dans la diode émettrice de la fourche optique. R2 et R3 polarise I'anode
de la diode réceptrice aux +5V . Lorsque celle-ci regoit un signal lumineux , son anode se
trouve connecté a la masse. Ce signal est envoyé¢ sur I'entrée non inverseuse de l'ampli op
IC1 (un vulgaire uA741 ) monté en comparateur de tension. R4 et VR1 forme un pont
diviseur de tension variable grace a l'ajustable VR1 . Cette tension variable est appliquée sur
I'entrée inverseuse de IC1 et permet de choisir la tension de basculement du comparateur. Le
signal de sortie de IC1 disponible sur la broche 6 est un signal carré dont la fréquence
dépend directement du nombre de dents qui passent entre la fourche optique. Le
condensateur C1 et la diode D3 permettent d'obtenir de courtes impulsions sur les fronts
montants du signal carré ( la diode D3 court-circuitant les tensions négatives du aux fronts
descendants ) . RS polarise les entrées du PIC16F877A au 0V. La vitesse d'exécution du
PIC16F877A a 20Mhz permet par un simple pooling logiciel de détecter les courtes
impulsions sans perte .

Si le pooling ne fonctionne pas je prendrais un autre pic (par exemple: picl6F628A)

et la je mettrais les équations du controle de vitesse des deux roues et aussi peut-&tre une
roue folle avec un autre codeur juste pour savoir si le robots patine .

Le puP auras donc 3 pins en entrées pour les 3 codeurs et 3 pins en sorties pour liaisons 12C a
une vitesse de 400 kb/sec je pense que ¢a sera suffisant.



3. détecteur de proximité a ultrason:
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AN - sorties analogiques tension avec un facteur d'échelle de (Vee/512) par
pouces. Une alimentation de 5V rendements 9.8mV/in ~. et 6.4mV/in 3.3V ~ rendements.
La sortie est tamponné et correspond a la plage de données les plus récentes.

voici le schémas d'un détecteur a ultrason avec une cellule émettrice et réceptrice
dans le méme boitier. A la sortie AN vous trouverais une tension qui sera proportionnelle a
la distance recue.

11 existe tous fait a cet adresse

meter-proto-board/

http://www.mikroe.com/eng/products/view/437/distance-
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le schémas ci-dessus est le méme que l'autre schémas sans le picl6F676 .


https://www.mikroe.com/eng/products/view/437/distance-
https://www.mikroe.com/eng/products/view/437/distance-meter-proto-board/
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Voila le code source du pic /

N s
[ 77777

i/

i/ Ultrasonic rangefinder Software

i/

i/ Written by Gerald Coe - May 2000

i/ Tidied up for publication - 12th July 2000

i/

i/ Private and Educational use only is permitted
i/ Commercial use of this software is prohibited.
i/

N NNy

processor 12c508

__config Ofeeh ; Internal Osc, WDT Enabled, not code
protected

include "pl2c508.inc"
#define RAMSTART 07h

radix dec

#define trig GPIO, 0 ; trigger input from host
#define pulse GPIO, 1 ; timing pulse output to host
#define echo GPIO, 2 ; echo signals from comparitor
#define nc GPIO, 3 ; Unused - do not connect.
#define tx2 GPIO, 4 ; Tx phase 2

#define tx1 GPIO, 5 ; Tx phase 1

#define C STATUS, C

NNy

org RAMSTART
loop res 1 ; loop counter
dlyctr res 1 ; delay counter
tone cnt res 1 ; count echo cycles
period res 1 ; received burst cycle period from tmrO

YNV,
org 0 ;start address 0
movwf OSCCAL ; use microchip's calibration value

movlw 89h
option ;assign 1:2 prescaler to watchdog

movlw 0dh

tris GPIO ;GPIO 1, 4 & 5 are outputs
movwf 0
bcf pulse

N NNy

’



; The main loop controls the range finder. In response to a low going trigger

; input, its calls "burst" to send out 8 cycles of 40khz. It then raises the

; pulse line so the host can begin timing.

; There is a choice of two tone detect routines, the simplest is currently set.
; It then clears the output pulse so the host can complete timing, and loops

; around to wait for the next cycle.

; If an echo is not detected then the watchdog timer will reset the PIC after

; about 30mS, and the pulse line will be cleared. Therefore a very long pulse

; should be interpreted as "nothing detected"

main: clrwdt
btfss trig ; wait for trigger signal from user to go high
goto main ; from previous measurement.
m2: clrwdt
btfsc trig ; wait for trigger signal from user
goto m2
call burst ; send the ultra-sonic burst
bsf pulse ; start the output timing pulse

; OK, here's the cheap-n-easy way to detect the echo, just wait for a transition
; on the echo line. Though not really detecting a tone, it is very effective.
; The transducers provide the selectivity.

ml: btfsc echo
goto ml ; wait for low
bcf pulse ; end the output timing pulse

; And here is the "proper" tone detecter. It detects 3 cycles of 40khz to
; give a valid output. It works but is still experimental. It is not as
effective

; as just detecting the first edge, particually in the first few cm.

; call tone ; validate 3 cycles of 40khz
; bcf pulse ; end the output timing pulse
goto main

N,

; The burst routine generates an acurately times 40khz burst of 8 cycles.
; Since a 4Mhz PIC (1uS instruction rate) cannot gerenate timings of less
; than 1uS, the high half cycle is 12uS and the low half cycle 13uS.

; That's good enough.

burst: clrf loop
movlw 8 ; number of cycles in burst
movwif loop

burstl: movlw 0x10 ; 1st half cycle

movwf GPIO

movlw 3 ; (3 * 3inst * 1uS) -1uS = 8uSs
movwf dlyctr ; 8uS + (4*1uS) = 12uS
burst2: decfsz dlyctr,f
goto burst2
movliw 0x20
movwf GPIO
movlw 2 ; (2 * 3inst * 1uS) -1uS = 5uS
movwf dlyctr ; 5uS + (8*1uS) = 13uSs

burst3: decfsz dlyctr,f



goto burst3

nop
decfsz loop, £
goto burstl
movlw 0x00 ; set both drives low

movwf GPIO
retlw 0

PLLLITTLSTIITTLSS T SSSSS T T
; The timing for this routine is critical. Our little PIC is only chugging

; along at 4Mhz, or luS per instruction. The longest path though this code

; is 19uS, out of the 25uS available - thats tight and why I only wait for a
; low on the echo line and not a high as well.

tone: clrf TMRO
tl: btfsc echo
goto tl ; wait for low

moviw TMRO

clrf TMRO

movwf period ; store timer0 value

movlw 21 ; 1f (period>22 && period<30)

subwf period,w

btfss e

goto t2

movlw 30

subwf period, £

btfsc e

goto t2

decfsz tone cnt,f ; 25uS period OK, so

goto tl ; 1f not yet 3 of them, keep looking

retlw 0 ; else - success - return
t2: movlw 3 ; failed to detect 25uS period, so reset tone
detect

movwf tone cnt ; to 3 and keep looking

goto tl

NN NN NN NN NN,
end

N NNy

et voici le fichier en HEX , il suffira de prendre notpad de copier/coller et enregistrer le
fichier avec une extension HEX .

:100000002500890C02000D0C0600200026040400C7
:100010000607070A040006060A0A1309260546060B
:100020000F0A2604070A6700080C2700100C260098
:10003000030C2800E8021A0A200C2600020C2800F3



:10004000E802200A0000E702160A000C2600000859
:1000500061004606290A010261002A00150C8A0087
:100060000307390A1EO0CAA000306390AE902290A05
:080070000008030C2900290A15

:021FFEOOEEOFE4

:00000001FF

pour une explication compléte voici le lien:
http://www.robotelectronics.co.uk/htm/srf04tech.htm

4. détecteur jour nuit:

DETECTEURS A PHOTORESISTAMNCES UTILISANT LE COMPARATEUR LM339

Loz volTs

R3 : RESIST ANCE

A, B, C,D-1/41M333 EGALE & 4 FOIS LA YALEUR
DES PHOTORESIST ANCES

R1,2-10K QUAND ELLES SONT
ILLUMINEES

R4 - 1K
LDR1 :

D1 - LEDS PHOTORESIST ANCES (LDR)
All CDS

R2 LDR1
-]
COMMUN

voila ce schémas permet de ce passer d'utiliser les timer du pP .
Donc on compte simplement les jours ce qui permettras une facilité de programmation .

Si maintenant on voudrais régler la détection de la lumiere ,il suffit de placé un
potentiometre de 4,7 kQ lin entre R1 et R2 et le pin 5 du Im339 .

Tout autre ampli op peut €tre utiliser par rapport a son stock.


https://www.robot-electronics.co.uk/htm/srf04tech.htm




