Positionnement du robot dans l'espace : Nous réfléchissons actuellement sur la mise en oeuvre d'une technique pour connaître la position (X,Y) du robot sur une zone délimitée (environ 6m*6m) . Le principe que nous allons tenter de mettre en oeuvre est la triangulation . L'idée de base est de connaître la distance du robot par rapport à 3 balises (en pratique, on n'utilisera que 2 ..) et d'en déduire la position du robot (X,Y), connaissant la distance entre deux balises.�La mesure va se faire par ultra son (émetteur 40khz sur le robot ), avec un top synchro HF . �On espère pouvoir ainsi afficher en temps réel la position de notre robot sur le PC qui va pouvoir calculer la trajectoire à suivre et commander à distance notre 68HC11 bug ! �Les premiers tests ont eu lieu pour la réalisation des émetteurs/récepteurs et sont concluants (la pièce était même un peu étroite pour mesurer la distance de réception max) . On émet des trains d'impulsions de 40khz (train de largeur 2ms et espacés de 20ms) La démodulation du signal émis est bonne et une petite porte logique trigger devrait nous fournir un beau signal carré..





