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 : 
CATE –HOARAU – MAROUDIN - VIRAMA 
Thème et support retenus : 
Robot tondeuse Robomow RL 550  
Intitulé du sujet développé : 
Amélioration de la tenue du cap du robot tondeuse
Formulation de la problématique : 
Lors de la tonte de la pelouse par le robot, celui ci peut rouler sur des surfaces de natures différentes (sol sec ou glissants, dallage, etc…). Lors d’essais, il a été constaté que le robot change de direction quand une de ses roues motrices glisse sur le sol. La tonte n’est alors pas effectuée sur tout le périmètre prévu.
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Il est donc nécessaire que le robot se déplace suivant un cap constant, et ce, quelque soit la nature du terrain.
Pour cela, il faut tenir compte de l’information du cap mesuré par la boussole afin de corriger les variations de la direction du déplacement de la tondeuse.

Nature de la production finale attendue : 
- étude mécanique du montage de la boussole électronique sur le robot

- étude du schéma de câblage

- étude de l’algorithme de programmation
- Réalisation de la maquette virtuelle du montage de la boussole sur la tondeuse
- Réalisation du montage de la boussole, 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 : 
Montage de la boussole sans déplacement des autres composants

Câblage de la boussole sur le carte électronique de commande existante
Précision du cap du robot de 2 °
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