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Mise en situation




L'Objectif du TPE

» Creation d'une maquette de poulailler

» L'automatiser:  -Distribution du grain
-Distribution de |'eau
-Ouverture de la porte




Béete a Corne




Diagramme Pieuvre
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Critéres d'appréciation

Temps d'ouverture
Luminosité de changement d'état

Quantité distribuée
Fréquence de distribution
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Diagramme F.A.S.T
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Modelisation des solution technique

""" AUTODESK
«. INVENTOR

Piecel

51 il -3 Al er E mel BIM A e c -
@ Fus e ® O (HOED : 2 (ﬂ BRE a4 ﬂ A @ ®-
v =] g 3 ¥ 1
Commencer Révoltion O 1ege (@1 Dérver 81 Pergage Congé W& @ Pan sore ¥ | UEB B B8 Analyse | Convertir | Impression 3D
une esquisse 2D B Hélicoide (&, Nervure & <@ 9 . 1] T &8 & 3 des contraintes | en téle
Esquisse | Créer

Modifier ~ Fonctions de construction | Réseau | Créer une forme fibre | Surface | Piéce en plastique | Simulation | Convertir | Impression 3D

[ Epicer
i1~ 3 Corps soides(1)
- gm Afficher: Pripenal
#- £ origne

- (P! Extrusion1
) o | Forme Autres
— @ Findelapiéc




Assemblage Final




Schematisation du circuit
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Programmation de la maquette

#$include <Servo.h>
$include <Stepper.h>

Déclaration des bibliotheques

const int ndp = 48 * ¢d;: JS/nombre de pas moteur pas a pas
const int tgrain = 2000; SStemps de decente du grain
const int lum = Z00; SSwaleur de changement d'etat
const char photores = A0: S/pin photoresistance

conat char heau = Al

// pin abreuvoir plein Declaration des variables et

const int relayl = 4; S/pin servovanne pour remplissage

const int relay2 = 5; //pin servovanne pour vidange des constantes
const int mgr = 3; J/pin servomoteur du grain

int jn = 1: S/mode actuelle jouras=l -- nuit=(

int ouvfer = 3000; S /nombre de pas pour ouverture du mcteuﬂ

int vallum;

Stepper moteur(ndp, 11, 5, 10, 12): f/declaration moteur pas a pas
Servo grain: Sfdeclaration moteur grain

Jwoid setup() |
pinMode (relayl, OUIPUT) : J/,parametrage servovannel
pinMode (relav2, QUIEUT): //parametrage servovannel

Serial.begin(2c00) ; //demarage du port serie Inltlallsatlon
grain.attach (mJgr) : /fatache du moteur grain & son pin
moteur.setipeed(2) /fdeclaration vitesse moteur pas a pas

digitalWrite (relayl, LOW):
digitalWrite (relay2, LOW):




viold loop() |

va
he

if

1llum = analogEesad {photores);

rial.println{vallum) ; Sfvaleur photoresistance sur port serie
{({vallum > 1lum) && {(jn == 0)) | ffcondition matin

digitalWrite (relay2, LOW); SrAEin de la vidange

moteur.step (ouvier);

while ({digitalBesad{heau) == 0}
digitalWrite{relayl, HIGH); // demarage remplissage

digitalWrite (relayl, LOW); S/fin du remplissage
in = 1; S/position passer sur jours
grain.write{d}); Slouverture trap du grain

delay {tgrain) ; S/temps de decente du grain

grain.writs (100} ; S/fermeture trape du grain

({vallum < lum) && (jn == 1)) [ /fcondition scir
digitalWrite (relay2, HIGH): S/ demarage vidange
moteur.step (- (ouvier) ) ;

o = 07 S/position passer sur nuit

A N\ N

Enregistrement de la luminositée

Action du matin

Action du soir




Couple nécessaire : 0.005*%2.5 =12,5 MNmM

Couple moteur: 39 mNm



ETALONNAGE PHOTO-RESISTANCE

22.2 32.5 47.5 74.5 117 135 208 Lux




La Construction













CoUt de reviens:
(Matériel |quantiter |fournisseur | Cout(TTQ) |

Bois Xm2 récupération 10€

Equerre g unité TCl-lycée X3

Support moteur 1049 Imprimante 3d perso  0,20€ (20€/kq)
Distributeur grain 259 Imprimante 3d perso  0,50€ (20€/kg)
Microcontroleur Uno 1 unité 10,90€
photorésistance 1 unité 0,70€

Module 2 relais 5V 1 unité . 5,5O€
pas-a-pas + driver 1 unité o et 5,70€

Servo Moteur 1 unité 8,50€
électrovanne 1unité 9,95€

pompe 1unité Amazon 9,99¢€

cable LM récupération 0€




Amelioration possible




Merci de votre attention

Avez-vous des question ?
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