FICHE SYNOPSIS D’UN PROJET PLURITECHNIQUE ENCADRÉ (PPE)

Noms des professeurs impliqués :                                Cachet de l’établissement
H Bertrand
I Vincent
Noms des élèves dans le groupe constitué : 
LEGROS – MELCHIOR - VIRAMA
Thème et support retenus : 
Robot tondeuse Robomow RL 550  
Intitulé du sujet développé : 
Automatisation du retour du robot tondeuse à sa base
Formulation de la problématique : 
Lors de la tonte, les batteries du robot se déchargent. Dans la version actuelle, le robot s’arrête sur le terrain à tondre quand les batteries sont déchargées au-delà d’un certain seuil.
Pour assurer une meilleure protection du robot contre le vol et les agressions du soleil ou de la pluie, il est nécessaire que la tondeuse rejoigne automatiquement sa base.
Le retour automatique à sa base se fera par filoguidage en suivant un câble métallique enterré dans le sol. Le robot s’arrêtera une fois arrivé à sa base.
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Nature de la production finale attendue : 

- Réalisation de la maquette virtuelle du montage des capteurs sur le robot

- Etude du schéma de câblage

- Etude de l’algorithme de programmation

- Réalisation du montage des capteurs, du câblage et de la programmation sur un prototype existant du robot tondeuse

- Présentation du projet sur pages Web

Éléments du cahier des charges fonctionnel : 
Le retour à sa base se fait avec les moteurs de tonte arrêtés.

Deux capteurs magnétiques permettent le suivi du câble métallique enterré.
Un capteur ILS installé sur le robot et un aimant placé sur la base permet de détecter la fin du retour.

Montage des capteurs sans déplacement des autres composants

Câblage des capteurs sur le carte électronique de commande existante

Validation de la part de l’IA-IPR STI responsable :

Observations :                                                                               Date et signature :

