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> Présentation du systeme

La qualité des terrains de sport en gazon repose sur
plusieurs caractéristiques comme la hauteur de coupe. Les

Robot tondeuse peuvent étre une solution pour maintenir

ces terrain.

*+* Robot tondeuse

Les robots tondeuses automatiques sont des appareils autonomes qui coupent I'herbe de
maniere programmeée, utilisant des capteurs pour naviguer et éviter les obstacles. lls offrent un

entretien régulier de la pelouse sans besoin d'intervention humaine directe.
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> Problématique

Comment concevoir une ftondeuse de terrain
intelligente efficace, économique en
énergie et respectueuse de I'environnement, tout

en garantissant une gestion ; o

intelligente de la navigation et de la sécurité.



> Objectifs

Dimensionnement de la chaine d’alimentation de Robot tondeuse

a
0 Détection des obstacles

0 Détection de la zone a tondre
Q

communication a distance avec le robot tondeuse
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> diagramme de cas dutlisation

uc [Modéle] Model[ robot tondeuse authomatique ] )

Robot tondeuse authomatique

195

énergie électrique

tondre automatiquement la pelouse
dans les zones de sports

«include»
~

uti'l'isateur pcs g4 5 '( - "
2 2
Détecter la zone a tondre la pelouse

communiquer avec
I'utilisateur via une
application mobile
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> diagrammerequarement:

req [Modéle] Model[ Model ] J

«requirements
Tondre
automatiquement la
pelouse

ld = I'6.1ll

@ Text = "La tondeuse
doit tondre une surface
de 10000 m2 de facon
autonome et
automatique "

\«reﬁne»

\
«arequirementx»

Détecter les obstacles

Id="1.42"

Text = "La tondeuse doit
détecter les obstacles d'
une distancede1,5m "
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> Alimentation de robot

Composant Quantité Courant Tension (V)
max(mA)
HC-SRo4 1 15 5
KY-o04 1 20 5
Arduino uno 1 50 5
MCC 2 1000 24

Courant maximal

1,085 A

Le robot doit étre d'ofotomie de 3

heures

\
\
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\
\
\
\
\
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La capacite de batterie :
C=1At

C =3,255Ah

Batterie Li-ion 25.2V
4.4Ah
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11 Analyse des solutions technique

(> Détection des obstacles

Comparaison et choix de capteur

Capteur Ultrason Infrarouge

plage de de30mmas8

de 5a80cm
mesure m

A partir de 15

prix dizaines d'€uro :
€ environ

> Lalumiere peut avoir une influence sur les
capteurs infrarouges. Cela peut entrdiner
des lectures incorrectes ou une diminution

de la précision de détection des objets.

s EXxigence

7

xreguirement»
Detecter les obstacles

Id="1.42"

Text = "La tondeuse doit
detecter les obstacles d’
une distancede 1.5m *

s Capteur choisie: HC-SR04

Le capteur HC-SRo4 est un capteur d

ultrasons largement ufilisé

pour la

détection de distance en utilisant la

réflexion d'ondes

sonores



> Deétection des obstacles T ————— . }
ops: AT

Signal TTL sur !
lentrée TRIG :
Le capteur HC-SRog4 calcule Ila du HC-SR04

distance en mesurant le temps écoulé !

Génération de i
entre I'émission d'un signal 8 impulsions US , !
4 40 KHz '

ultrasonique et la réception du signal ;
Sortie ECHO du HC-SR04 !

réfléchi par un objet délivrant un signal TTL .
proportionnel
a la distance mesurée

Distance

1
|
_ Impulsion |

sonore i
Emetteur =—_ _ _ i
““““ !

« Distance: vitessedeson * == , &Q\& ~~~~~~~~~~
Récepteur <

Surface
réfléchissant
le son

2
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>  Expérience: mesure de la distance

O schéma

0 Montage expérimental
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Analyse des solutions technique 12

Expérience : mesure de la distance

O Montage expérimental

T =
Output  Serial Monitor x
|

distance = &

distance = &

distance = 6

distance = &

distance = &

distance = &

distance = &

distance = 6

distance = &
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>  Expérience : mesure de la distance

8

0 ProgrammeC

12
. 13 void loop() Iﬂ
capteur.ino 14 digitalWrite(trigPin, LOW);
1 #define echoPin 8 15 delayMicroseconds(2);
) #define trigPin 9 16 digita%write(tr“igli’in, HIGH);
3 #define led 4 . j‘f’l*’?‘i’”i;"‘?ieii"‘f‘?@} Lo
. ) igitalWrite(trigPin, :
4 long duration, distance; 19 dufatioﬂ = puhe?n{echopin, HIGH) ;
> 28 distance = duration / 58.2;
6  void setup() { 21 Serial.println(distance);
7 Serial.begin (9600); 22 if(distance<=10) digitalWrite(led,HIGH);
8 pinMode(trigPin, QUTPUT); 23 else digitalWrite(led, LOW);
9 pinMode(echoPin, INPUT); 24 delay(5@);
10 pinMode (1led,OUTPUT); 25
1} 26 |y

RN N



Détection de la zone a tondre

il périphérique:

Lignes de champ

Robot tondeuse

e

Fil enterré 4 Courant h

La tondeuse est équipée de capteurs qui

détectent ce sighal lorsqu'elle s'approche
du fil.

/
0‘0

Calcul de valeur de champs

Fil
périphériq
VRN AN PAaEN PRaEN VuRN ue:
ANARANAYSE
[ ————————
YRV EAYEYRY
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> Détection de la zone a tondre AN: ATt 10
B= —— " — 2410 Tesla

2TT+0,01

On supposent que le fil est infinie et

appliquant le théoreme d’Amper o
s Capteur choisie: KY-024

D'apres les Prop de symétrie et d'invariance :

KY-024 est un capteur qui peut détecter les

B- Mol

>1td champs magnétiques pour suivre et naviguer le

long du périmetre délimité par le fil périphérique
d : distance entre capteur et le fil

LLO : perméabilité du vide = 41T 107 Tension d'alimentation : 5v

Sensibilisé : de 1,0 mV/G a 1,75 mV/G

| : L'intensité algébrique du courant total
enlacé (entouré) par le contour C

Y | P
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> Deétection de la zone a tondre

La valeur minimal de champs magnétique qui peut étre détecter par ce capteur est 10 4

Inferieur a 2 * 10 -4 donc le choix de capteur est satisfait

Présence du champs magnétique

Une led qui s'allume en détectant la

présence de champs magnétiques




> Deétection de la zone a tondre

Le capteur KY-024 est composé
d’un capteur a effet Hall linéaire

49E
s

< effet Hall :

L'effet Hall se produit lorsqu’'on envoie
de I'électricité a travers un matériau
placé dans un champ magnétique.
Cela produisent une différence de

potentiel (la tension de Halll) .

Force

Constant
Current Flow

P-type
Semiconducto
Hall Elemen

S=UHIN S

Directional
Magnetic
Field (H)

‘/HIH\\ i

Hall
+ | Voltage
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Analyse des solutions technique

>  Expérience: détection de champ magnétique

O schéma de principe

fritzing

0 Montage expérimental

Output

Serial Monitor

1

19
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>  Expérience: détection de champ magnétique

00 Reésultat

T9  Serial.printIn(valZ);
20 }

Cutput  Serial Monitor x

value

Analog 343 Digital walue
inalog value :345 Digital walue
=g oF value @344 Digital walue
inalocg wvalue 341 Digital walue
Analog valuae 3 Digital walue
inalog value :34 Digital walue
inaloy wvalue :34 Digital walue
nalocg wvalue 342 Digital walue
Analogy value :33%5 Digital walue
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>  Expérience: détection de champ magnétique

0 ProgrammeC

Figure1

) sketch_feb7b | Arduino IDE 2.3.3-nighthy-20240605 -
File Edit Sketch Tools Help 18
l
¢ Arduino Uno - 12
sketch_feb7b.ino 13 void loop() {
1 #define Hall Sensor AB 14
2 #define Hall Sensor_D 7 15 Vall=analogRead(Hall Sensor);
| 16 Serial.print(vall);
4 int valil=@&,val2=8; .
c 17 Val2=digitalRead(Hall Sensor_D);
6 void setup() { 18 Serial.print("\t");
7 Serial.begin(96ee); 19  Serial.println(val2);
8 pinMode(Hall Sensor D,INPUT);
. 28}
18
1} Figure 2
12
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> communication a distance avec le robot tondeuse

Android App HC-05 Bluetooth module Arduino

J/

<+ Module hc-og

Le role principal du module HC-op est de permettre la
communication sans fil entre différents appareils électroniques

via la technologie Bluetooth




O Android App

Analyse des solutions technique

23

i’ Projects -
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0 Android App

when .BeforePicking
do et
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> communication a distance avec le robot tondeuse

0 Lecontrole vocale = :
» SpeechRecognizer:

Le SpeechRecoghizer est un composant logiciel qui

Layout

Media permet a une application mobile de capturer la parole de
o o I'utilisateur et de la convertir en texte
@ Camera
FilePicker
G ImagePicker
o e O Blocks do contréle vocal
@ Sound
® SoundRecorder
Qspeechmgm ) — _— when\ AferGettingText
B TextToSpeech ; do call (; peechRecognizer! + BeiLN : e
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11 Analyse des solutions technique

>  Expérience : Commande vocale pour un moteur

0 Simulation Isis

Nous avons installé les
bibliotheques Arduino dans
Proteus afin de pouvoir utiliser la
carte Arduino et le module

Bluetooth HC-o05.

26

ARD1

HC1

RENRRRERE ke

Ve
HIC-D6 L= i

= 1D

TR 1T e
‘winw. The EngineeringProjecis.com
BELUETOOTH HC-05
P_PORT=COMIO
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>

Expérience :Commande vocale pour un moteur

Google

allumer le moteur

francais (France)

Les services de reconnaissance
vocale Google convertissent audio
en texte et partagent avec l'appli.

14
15
16

18
19
28
21
22
23
24
25
26
27
28

if (voice.length{) > 8) {
Serial.println{voice);

if (voice == "allumer le moteur”™) {
digitalWrite(6, HIGH);
} else if (voice == "éteindre le moteur") {

digitalwrite(6, LOW);

volce = H
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>  Expérience :Commande vocale pour un moteur

00 Reésultat

ARD1
o

i3
; i Lk
= HE PE n--n . 1
- - B =10

B [T

B =

-

o= I E % o718 =2
Alm PCOMADCE =2 PDSITA/0COE r
Aom r — : O PDATON =5
Adm 2 A D PO LNOWC 28 =
Aam o :- " r PO2ANTO =
Ao m N = B b [T

ARDUING LM

ARREAREAR l_
H(?:!_]!’) | g.ﬁ%
y THD

]
RXD
EREERRERR s
www. TheEngineering Projects.com

BLUETOOTH HC-05
P_FPORT=COM10
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U ProgrammeC

Arduino Uno -

3

sketch_feb¥b.ino
- 14 }
1 1%
2 String voice; 16 if (voice.length() » @) {
3 17 Serial.println{voice);
4 void setup() E| L8 . . " "
c pinMode(6, OUTPUT); 19 if Fv?lce = allumer le moteur™) {
6 Serial.begin(9668); | 2 digitaliirite(s, HI?H};. .
21 } else if (voice == "éteindre le moteur") {
7 22 digitalWrite(6, LOW);
8 23 1
9 void loop() { 24
while (Serial.available()) { 25 voice = "";
delay(3); 26 h
char ¢ = Serial.read(); 27}
voice 4= ¢} 28
I
if (voice.length() > @) {
Serial.println{voice)};




CONCLUSION



Merci pour votre attention



	Section par défaut
	Diapositive 1
	Diapositive 2 Plan 
	Diapositive 3
	Diapositive 4 Introduction 
	Diapositive 5 Introduction 
	Diapositive 6 diagramme de cas dutlisation 
	Diapositive 7 diagramme requarement :
	Diapositive 8 Alimentation de robot 
	Diapositive 9
	Diapositive 10
	Diapositive 11
	Diapositive 12
	Diapositive 13
	Diapositive 14 Fil périphérique :  
	Diapositive 15
	Diapositive 16
	Diapositive 17
	Diapositive 18
	Diapositive 19
	Diapositive 20
	Diapositive 21
	Diapositive 22
	Diapositive 23
	Diapositive 24
	Diapositive 25
	Diapositive 26
	Diapositive 27
	Diapositive 28
	Diapositive 29
	Diapositive 30
	Diapositive 31


