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HO2 :

Analyse
Fonctionnelle




Personne a

mobilité réduite Bagages

TRANSPORTER les bagages
et SUIVRE la personne a
mobilité réduite




Solution Avantage Inconvenian
Aide humaine Presence humaine Cout elever et non rentabilisable
Securiser Efort important pour 'employer

Aucun efort a produire pour
I"utilisateur

Chariot a roulette tirer
par I'utilisateur

Peu cher
Simple d’utilisation

Danger pour |'utilisateur et les
personnes dans la gare

Effort de traction a fournir

Chariot avec assistance
électrique sécurisées

Prix moyen
Securiser
Efort reduit

Complex d’utilisation

Chariot suiveur
automatique
(Solution retenu)

Securiser
Simple d’utilisation
Aucun efort a produire

Cout elever




Personne a
mobilité réduite

Robot
suiveur

TRANSPORTER les bagages

et SUIVRE la personne a
mobilité réduite



Transporter les

bagages en suivant la P.M.R

FC2 : Suivre la PMR FC1 : Transporter les bagages

~_. -

FCA : atre autonome en FC3 : étre utilisable dans une gare / un aéroport

Energie




Vitesse maximale




Cahiers des Charges : Définir la vitesse

< masseA m

< masse A

| )
masse A sélectionné (déterminer 1a masse sur la barre d'outils, maj-clic pour marquer les positions)

120 |100%= ‘ {} dutapa=
-~

Baton de mesure
de 1,42m






FT1 : contenir les
bagages

plateforme

FC1 : Transporter les
bagages FT2 : déplacer les

bagages

FT3 : définir la .

FT4 : définir la
localisation

moteur

FP1 : Transporter
les bagages en FC2 : Suivre la P.M.R
suivant la P.M.R

LIDAR

Carte Microcontroleur

FT5 : ordonner le
déplacement Ponten « H »

FT6 : Assurer la
sécurité

FT6 : permettre une
maintenance
FC3 : étre utilisable ergonomique

dans une gare/
aéroport

FT7 : éviter les LIDAR + Carte
obstacles environnants microcontréleur

FT8 : étre autonome en
énergie

Batterie
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REMY Vincent GROSDEMANGE Maho

POPART Zohra GIROUX Paul

Méthode PID Parall&le Commande vitesse moteur

DO (RX)Z><<C:|> DO (RX)
D1 (TX) D1 (TX)

GND o GN D

Arduino 1
Adruino 2




Asservissement en 2 étapes :

monodimensionnel



Modélisation : Assemblage




_Xg"> Proteus

Simulation et MapleSim m

Modelisation
Inventor




POORXOFCINTIG
POATHOSFCINTT
POMTOPCINTIS
POAMNT 1CCZRFCINT 15
PO O CENPCINTD
POET1OCIEPOINT2
PR NMWOCTAPCINTZE
POTRINIPONTIZ

AREF

PEAMOCIAFONT!
FEMESOC1BFCNTT
FEAMCOSLOCZATCINT
PEABIEOFTCINTA
FESECHKFCONTE
PEETOECINTALPCINTE
PETTOECITAL AFC INTT

POOADCOTCNTE
PLAADC FONTE
FLAADCTHPCINTAD
PCARODCAPOINT
PCARDCEEDAFCINT 12
PCEMDOSECLIPCINT 13
PCREIREEETIFCINT 14

]

Lirﬁ:; ol
eTol

l

*main.ino (£

#include <LiquidCrystal h=

W00 ] o s L] P e

R R N SRl R R e il wa =

#define trig 2

#define echo 3

LiquidCrystal led(s,3,4,5,6,7];

int dizstance;

=gin(16,2)
lcd.zetCursor(
led. print(

oop() {

LE
i
(8}

L

o
LR N

disstance=pulzein{echo, H

lcd.getCursor(l

A%

lcd. print{dizstance);




||_|._|;}—C| 55

POORX CARCINT B
POUTELPLINTEY
PFOSNTOTCINT 2
POANT/OCSIATORT 8
PO TORCHINCIN T
FOSTRVOCIENDONTD
POSMERON OIS
PO LTONTES

HHEF
AT

PFESMACH/CLROYOIRTS
PEDCTAPCIRTT
PHOSSTC RPN
PEAMACSFOCIATTIRTS
PEAEEOFCIRTS
PFESSCRPOIRTS
FEATOSC UETAL WP CINTE
PEITOSCTAL P ONT

PUALCIT Ok 2
PCLADCLYORTS

PR RSN TN T
PCIALCINTRHIT
PRS0 172
FESALCRELLITIN 2
PCARESETTCIN T4

AR ESAIEN

=0
SCR
]
Ly |

0 i) ot
S !.I1ID—|:I—CI T8

distance = p
if (IZIIS'EEI'IDE{"'

erreur=distance-distance_cst;
temps_actuel=miliz();
temps=temps_actueHemps_precedent,
integrer += erreurtemps,;

deriver = (erreur-erreur_precedentes e
erreur_precedente=erreur,
temps_precedent=temps_actuel;
action=erreur*kp+integrer=ki+derivertd;

if(erreurb“‘
gital -"e(dirmd, LOWY,
digitahvrite(dirmg, LOVY);
erial.

printCa)




Simulation MapleSim

*AsservissementDistanceetCap X

B~ B

Erreur de la distance

Q
Y

valug

CapRabat

i--t-----4---{7)

x

Consigne de
distance = 50cm

W

Anglay

Distanca ErreurCap

walue

Distance

walue




H#HOS5 :

Asservissement




L'asservissement

Méthode PID Parallele Commande vitesse moteur

y

-80% < commande < 80%

Consigne

distance Erreur distance —>u Solpands Moteur
Distance ™ angle gauche

(]
(S
=
©
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©
=
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=

Position

PMR

Commande

H > . +
Conslgne Erreur angle n Distance " angle

angle

-20% < commande < 20%

Information angle




Distance > 50cm
Erreur Distance > Ocm

Angle < 0°
Erreur Angle < 0°

80% > Commande Distance > 0%
Distance = angle gau che

ROBOT

0% > Commande Angle > -20%

Commands

Moteur Gauche > Moteur Droit

¥

Distance + angle




Code Arduino : 125 lignes

Calcul PID
Erreur_distance =
viold calculePID() { distance - 50
8 actuel=millis();
actuel U Erreur_angle =
angle -0
derivation distance
integrerd += erreurd*temps; ¥
deriverd = (errsurd-erreurd precedents) /temps;

Integration angle

Action_Distance =
erreurd precedente=erreurd; Kpd*erreur_distance + . e .
B Kdd*derivé_distance + Kp, Kd et Ki sont définit

Erreura prece dente=erreura; Kid*integrale_distance

temps precedent=temps actusl; en distance et en angle
Action_angle = par test successif

action_distance=erreurd*kpd+integrerd*kid+deriverd*kdd; Kpa*erreur_angle +
Kda*derivé_angle +

action_angle=erreura‘kpatintegrera*kiat+derivera*kda; Kia*integrale_angle



PID Monodimensionnel : Capteur Ultra-Son




PID Monodimensionnel : Capteur Ultra-Son
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#06 :

Fabrication




La base




Le support des Valises




Le support des Capteurs



Cablage électronique

Capteur Thermique

8

2

- ZIB300I0 60

Régulateur de Tension
24V -> 9V

Droite




H#HO7 :
Difficultes et

mesure
d’equart






imites de la vitesse du Robot

t

Vitesse Max = 0,4m/s < 2m/s




@ Distance entre le Robot et la PMR




Définition des Coefficients PID

Erreur statique




Manque de Temps :

Capteur fin de course Support des Valises




Merci
de votre

attention

Avez-vous des questions ?




Code Arduino :

f/vitesse moteur d
fiwitesse moteur
f/s3ens moteur droit
ffeens moteur gauche

ffocoef integration
S fcoef derivation

/focoef proporcionel
kia ffocoef ingration PID
kda .07 ffcoef derivation
distance cst &0 //distance constante entre robot =t PHR

erreurd, erreurd precedente, action distance, erreura, erreura precedente, action angle, action droit, action gauche, acgp, ¥:

= gl;
long temps_actuel, temps precedent, temps;

gned long
integrerd, deriverd, integrera, derivera;

action[3]:
distance;

doulzle




Code Arduino

= = rd precedente)/tenps;

Erreura*“temps:

fEIIEEIE—EIIEEIE IIELEﬂEH

erreurd pre

Erreura
temps

Erreard'kpd—integrerd'kic—jeriverd'kdd;
eura*kpa+integrera*kia+derivera®“kda;



Code Arduino

limi

FAlimi




Code Arduino

(dirmd, ! gits ad({dirmd)) ;

droit «< 0){

action gauche=abs (:

Obl11111Q00

{ pwonmog ,

= (dirmd,
(dirmg,

= (trig, OO

(echo, INFUT) ;

o
S} 2




Code Arduino

firecuperation info LIDAR
distance = Seriald.read(): Jlrecuperation distance
while (!'Serial3.availakble()){} J/attente de reception de
erreura=Serial3.read(): Jrlrecuperation angle
errcura=l80-erreura;
v=abszs (distance-acdp) ;
if (w<20) {
calculePID() :
executionPID()
analogWrite (pwmmd, action droit); Jjenvoie de la comande moteur
analogWrite (pwmng, action gauche): Jjenvoie de la comande moteur
serial.print (action gauche) ;
Serial.print{™ : ")
serial.println(action droit});
acdp=di=stance;
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