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Adresse - (EC) |Noms Prénoms

- (IR) |- Blusson Sébatien
- (IR) - Denoyel Robert
- Dumoulin Sébastien

Reprise d’'un projet : ©4i-/ Non

Présentation générale du systeme supportant le proj  et:

La société Cyber Robotics Ltd située a Cambridge ( Angleterre ) a fabriqué un robot appelé Cyber
310. La section STS SN en possede un.

Le produit étant ancien, la communication Robot-PC est obsoléte ( Liaison paralléle sur prise
Centronic et langage Forth ).

Il est proposé aux étudiants de concevoir une nouvelle communication, avec des modes de
fonctionnement améliorés.

Analyse de l'existant :

Le lycée posséde I'embase du robot.

Les cartes d’électronique d’origine sont défectueuses.
Des essais ont été réalisés par un enseignant du
secteur ( commandes série + carte gestion et
puissance)

Il existe aussi une carte alimentation ( 5V et
alimentation moteurs MPP )

Une carte de test comprenant la gestion et les drivers
des moteurs existe également ( communicatiion USB )
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Expression du besoin :
Diagramme d’exigence

req [Modele] Model [ Demandes lJ

0 )

sreguirements —— o sreguirement:s
Définir référence de Maitriser la puissance d'un
senglements postion requirements:
EanamiE Iaa’?:srtnn dun |ol="4.3" Commander les axes dun ld="1.3"
L AText=" robot —|Text=""
ld="4" - AT
Text=" i
B =

8\ sregquiremerts
Connaitre écart de position

par rapport i la référence

7 Id= "4 4" srequiretment:
/ Text="" Gérer les signaux de
commande dun MPP

g ld="1.4"

E1,E2,E3| [y o
4—] E1,E3 f Text =™

sreguirement: ﬁ
Test des cartes réalisées _Ez i
—
.. Id ="9" . areguirements
D\ o Text=" requiremerts Apprentissage des
E1 | Déplacement programmeé positions
du robot ~ lld=raa
e ="a" Text=""
Text=""
sregquUirements
Déplacement manuel du sreuiretment:
robot Exécuter le cycle de

| ld="7" positions
= Text="" Id="g.3"

Text=""
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Diagramme de contexte

bdd [Block] Connaitre la position [ Euntexte’]_,l

wsveiems w
User Cyber Robot ﬁ(
Objet
Diagramme des cas d'utilisation
uc [Modéle] Model[ Cas drutilization lJ
(’f_;.l;[te man;ar_ﬁ
g / 3 Mode =
,%_________ apprentissage
TeEhnicien N"“‘x_,‘_‘
| —  Objet
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Diagrammes de séquence
Séquence en mode Test

sd [Interaction] Séquence Test[ Sequance Test 1]

LTeclmicmn

1 1: Message PC Cyber !

‘ ablocks

: FP5 Communication PC Cyber Robot

=] |

ablockn
: FP3 Gérer la position

«blocks
FP2 Générer le mouvement

A | ] |

ablocks

: FP1 Assurer a rotation

2: Messags PC Cyberl !

3: MessageCyber PC 1

_ 1

4: MessageCyber PC

5: Mémoriser postion

5

Mémoriser position

P S S S | L S

S Sens et Vaidation pour chague moteur,

8: Posttion mémorisée

10: Sens et Validation pour chaque moteurt

7: Mémoriser postion

12: Commande d'avance d'un pas

13: Commande d'avance d'un pasi

ol e e s i ol

11: Sens et Validation pdur chaque moteur2

14: Commande d'avance d'un pas2

1

15: Impulsions adéquates

——

Séquence en mode Apprentissage

sd [Interaction] 5&quence Apprentissage [ 58qusncs Apprentissage 1]

‘ «blockn

: FP5 Communication PE Cyber Robot
T

il

wblocks
:FP2 Générer le mouvement

abiocks
FP3 Gérer la position
T

=) |

E|

ablacke =]
:FP4 Assurer la rotation

loop.

[Origine non atteinte] |

1: Postion dorigine 77

2: Position dorigine 77

3: Position diorigine 22
4 0UI7 NON

A5 T

[Postion non atteinte]

15: Sens st Validation pour chaque moteur!

18: Sens et Validation ppur chaque moteur2

s
&

17: Commande d'avance dun pasi

18: Co

mmande d'avance dun pas2 T

£ QUI/ NN 1
& 0UI/ NON 1 !
e — — = ROWNN_ j i
= % +—
[oop ] | i |
[Postion nouvele] ooy ; : o i
[Posttion non atteinte] 7: Sens et Validation paur chaque moteur i | 1 i
i i | i
8: Sens et Vaiidation pour chague moteur! ! i i ]
9: Commande gavance dun pag 10: Sens et Validation ppur chague moteur2 i |
1: Commande davance dun past | |
12: Commande d'avance d'un pas2 |
i i 13: Impulsions adéquates |
! H 14: Mémoriser position H
j [ ‘
[toop ] 1 |
Posit 1 :
[Posttion nouvelle] s ]
|
i
|
i
i
i
|

18: Impulsions adéquates

Q
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Séquence en mode Manuel

s [Interaction] Sécuence Manuel| Séquence Manvel 1]

pC <hiocks =] sblocks ehlocks ahlocks
: FP5 Communication PC Cyber Robot + FP3 Gérer la position :FP2 Générer le mouvement +FP1 Assurer la rotation
i i T T T T

op T | i ]
| 1: Posttion diorigine 77| o ) 1

[origine nopn stteirte] i 2 Postion datiging 77 i |
i i

; i

3 Postion diorigine 77 i

& OLITNON |

R SR —

v 50U/ NON

| B GULFNOM I B -
B moane I

looj

[Pasition nouvellz] | 7 Sens et Walidation pour chadue meteur

A0: Commande d'avance dun pas

& Sens ef Validation pour chague moteurt

11: Commande davance d'un pas!

3 Sens et Yalidation pour chague moteur2

12 Commande d'avance dun pas?

13 Impulsions acéouates

o
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Diagrammes des blocs

bad [Modéle] Modsl[ FP ]

Etudiant! (EC)
Etudiant (IR}
/
/

«blocks
FP5 Communication PC Cyber Robot

F515 Convertir

= —)E‘ Consignes

- Demandes

| Renseignements

Consignest —q =

Demandes1 |j— —

Renseignements1 |

— — =>{| Commandes moteurs
|

«8ystems CaNiay (EC) | ablocks
[ T O
Cyber Robot = LS FP1 Assurer la rotation
propnttés parties
+ Objet FS11 Maitriser la puisance
: Technicien F512 Conversion Electrigue Mecanigue

| Etudiant! (EC)
- — - —— — — — — — — — — |Etudiant3 (R)
al=
‘ ablacks o
FP2 Geénérer le mouvement |
s
FS21 Acquérr les cuns.;'gnes Commandes moteur =

FS22 Créers les signaux des MPP
F523 Arret Urgence

Nbrelmpulgions [

= 1]

e ﬁ Consignes1
|
|
' [
N [
wblocks
| FP3 Gérer la position
jo®
| pa [Py,
| FS31 Détecter la position origing Etudiant! (EC}
| FS32 Connaitre la_position réelle = — — |Etudiant3 (IR}
| | FS33 Mémorizer position
I . _Zl Nbrelmpulsions. -
(S — Renseignements - |
! D des1 T |
| s srmvae mvae sthe mvae Shars Suevs Sies e =
— 1
| | T e e e b o e o e e e o e ey S, £ Etud!anﬂ (EC)
| Etudiant2 (IR}
(- Etugiant? (R}
|. | ablocks Jl -
Yo FP4 Ci le dépl: (PC) & |
|_ ] | BIUES
| FS41C de en mode test |
F34Z Ci €N mode appr g
| F543 Commande en mode manuel |
| cyber Robot : Cyber Robot L
Demandes || —
| =
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CONSIGNES DE PROGRAMMATION

La programmation se fera a 'aide de mots prédéfinis

MDP : Motor Direction Pattern = mot contenant la direction des 6 moteurs du robot
=Lettre ‘D’ suivie de 6 bits
MEP : Motor Enable Pattern = mot contenant la validation des déplacements des 6 moteurs
du robot
= Lettre ‘E’ suivie de 6 bits
PRF = horloge permettant la rotation des moteurs ( pas par pas )

= Lettre ‘H’ suivie de ‘1’ ou ‘0’
Les informations de position initiale seront contenues dans une RAM I2C.
MPP : Motor Position Pattern = mot contenant I'indication de position initiale des 6
moteurs du robot
= Lettre ‘P’ suivie de 6 bits

Strobe

[ ] L ;

MDP
MDP=M1 & M6 \

Motor Direction Pattern 0=Forward 1=Reverse

PRF

NN 00000000 (( )

MEP

MEP=-MI & M6 |
Motor Enable Pattern 0=CFF  1=0N
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Enoncé des taches a réaliser par les étudiants :

Fonctions a développer et taches a effectuer

Etudiant 1 Liste des fonctions assurées par I'étudiant

EC FP1 : Assurer la rotation, FP2 : Générer le mouvement,
DEGUITRE  FP3: Gérer la position, FP4 : Commander le déplacement
FP5 : Communication série PC-Robot

Etudiant 2 Liste des fonctions assurées par I'étudiant

IR FP4 : Commander le déplacement

DUARTE FP5 : Communication série PC-Robot

Etudiant 3 Liste des fonctions assurées par I'étudiant

IR FP2 : Générer le mouvement, FP3 : Gérer la position,
AYTEN FP4 : Commander le déplacement

FP5 : Communication série PC-Robot

ETUDIANT 1 (EC)

Il a la charge de construire 3 cartes ;
Cartel FP1 : Assurer la rotation
Carte2 FP2 : Générer le mouvement
Carte3 FP3 : Gérer la position  FP5 : Communication série PC-Robot

Il a la charge d’assurer la programmation ( MODE TEST ) des fonctions qu'il a réalisées afin d'en
tester le bon fonctionnement. Ces fonctions sont: :

FP1 : Assurer la rotation

FP4 : Commander le déplacement

FP2 : Générer le mouvement

FP3 : Gérer la position

FP5 : Communication série PC-Robot

Remarque
La carte de puissance ( cartel) étant réalisée par I'étudiant 1, le robot pourra étre piloté soit par la

carte2 de cet étudiant soit par la carte Explorer8 de I'étudiant3.

Pour se faire, I'étudiant 1 réalisera une carte spécifique appelée carte3 contenant FP3 (Gérer la
position)et FP5(Communication série PC-Robot).

Elle permettra une communication USB, Wifi ou Bluetooth et un échange d’informations par
l'intermédiaire d'une RAM 12C.

Cette carte3 se connectera sur la carte2 ou sur la carte Explorer8 par I'intermédiaire d’'un
connecteur de type MikroBUS.ou PMOD ( cf Explorer8)

La programmation devra respecter les CONSIGNES DE PROGRAMMATION de la page 7.

Proposition technologique :
PIC16F876 ou PIC 16F877
CCS IDE

Ponten H: L298

Mémoire 12C : 27C04
Module Bluetooth Dagu
Module Wifi ESP 8266
Module USB PL2303
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sb
Machnie à écrire
DEGUITRE

sb
Machnie à écrire
DUARTE

sb
Machnie à écrire
AYTEN


Etudiant 2 (IR)

Il a la charge de réaliser une IHM de contrdle ( MODE APPRENTISSAGE ) permettant d’assurer
le fonctionnement en mode Apprentissage :
Cette IHM permettra le fonctionnement de :

FP4 : Commander le déplacement

FP2 : Générer le mouvement

FP3 : Gérer la position

FP5 : Communication série PC-Robot

Remarque
La carte de puissance ( cartel) étant réalisée par I'étudiant 1, le robot pourra étre piloté soit par la

carte2 de cet étudiant soit par la carte Explorer8 de I'étudiant3.
L'IHM devra respecter les CONSIGNES DE PROGRAMMATION de la page 7.

Proposition technologigue :
C++(QT)

Etudiant 3 (IR)

Il a la charge d’assurer la programmation d’une carte Explorer8 de Microchip ( MODE MANUEL )
permettant d’assurer le fonctionnement en mode Manuel :
Cette programmmation permettra le fonctionnement de :

FP4 : Commander le déplacement

FP2 : Générer le mouvement

FP3 : Gérer la position

FP5 : Communication série PC-Robot

Remarque
La carte de puissance ( cartel) étant réalisée par I'étudiant 1, le robot pourra étre piloté soit par la

carte2 de cet étudiant soit par la carte Explorer8 de I'étudiant3.

Pour se faire, I'étudiant 1 réalisera une carte spécifique appelée carte3 contenant FP3 (Gérer la
position et FP5 : Communication série PC-Robot).

Elle permettra une communication USB, Wifi ou Bluetooth et un échange d’'informations par
l'intermédiaire d'une RAM 12C.

Cette carte3 se connectera sur la carte2 ou sur la carte Explorer8 par I'intermédiaire d’'un
connecteur de type MikroBUS.ou PMOD ( cf Explorer8)

La programmation devra respecter les CONSIGNES DE PROGRAMMATION de la page 7.

Proposition technologique :

Carte Explorer8 a base de 16F1719
MPLABX IDE

XC8
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Description structurelle du systeme :

Principaux constituants :

Caractéristiques techniqu es:

Microcontroleur

PIC16F876 ou plus

meémoire 12C 27C04

Module Wifi ESP8266

Module Bluetooth Dagu

Module USB PL2303

Ponten H : L298

PC IHM en C++ sous QT

Carte de développement

Explorer8 (PIC16F1719)

Inventaire des matériels et outils logiciels a mett  re en ceuvre par le candidat

Désignation : Caractéristiques techniques :
C++, QT IHM mode Apprentissage
ESP8266 Module Wifi
DAGU Module Bluetooth
PL2303 Module USB
27C04 mémoire 12C
L298 Ponten H
PIC16F876 ou plus Microchip
Explorer8 (PIC16F1719) Microchip

Suite bureautique :

Openoffice ou libre Office

CAO: Proteus 8.2
Programmation C : PCWHD CCS
Programmation C : XC8
Oscilloscope Techtronic
analyseur logique Zéroplus
programmateur PICKIT2 Microchip

Site Web des constructeurs

www.alldatasheet.com

alimentation de laboratoire

Joindre en annexe, les documents explicitant le projet : photos, fiches techniques descriptives, procédé(s)

mis en ceuvre, cahier des charges simplifié, schémas etc...
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St O Y
A = S = S =
Contrats de tache Compétences |5 2|2 |22
= c o |2 |9 |9 |2
® o S A A A
= N w ES (2]
Expression fonctionnelle du besoin
T1.4 | R1 | Vérifier la pérennité et mettre a jour les informations C2.1 VO VY
21 | R1 qul_ec_ter_des informations nécessaires a I'élaboration du cahier des charges c22
préliminaire.
T2.3 | R1 | Formaliser le cahier des charges. C2.3C2.4 VoY
T3.1 | R1 | Sapproprier le cahier des charges. C3.1 VoY
T3.3 | R1 | Elaborer le cahier de recette. C3.5 VoY
T3.4 | R1 | Négocier et rechercher la validation du client. C24
Conception
T4.1 | R2 | Identifier le comportement d’un constituant. C3.4C4.1 VoY
T4.2 | R2 | Traduire les éléments du cahier des charges sous la forme de modéles. C3.1 VoY
T5.1 | R2 | Identifier les solutions existantes de I'entreprise. C3.1C3.6 VoY
T4.3 | R2 | Rédiger le document de recette C3.5 VoY
T5.4 | R2 | Sélectionner et/ou adapter une ou des solutions selon le contexte technicoéconomique. | C3.8 VoY
T6.1 | R2 | Prendre connaissance des fonctions associées au projet et définir les taches C24C25 VoY
T6.2 | R2 | Définir et valider un planning (jalons de livrables). C2.3C2.4C25 VoY
T6.3 | R2 | Assurer le suivi du planning et du budget. C2.1C2.3C2.4C25 VoY
Réalisation
T7.1 | R3 | Réaliser la conception détaillée du matériel et/ou du logiciel. C3.1 C3.3C3.6 C3.8C3.10 VoY
T7.2 | R3 | Produire un prototype logiciel et/ou matériel. C3.9C4.2C4.3C44C46C47 |V |V |V
T7.3 | R3 | Valider le prototype. C3.5C4.5 VoY
T8.1 | R3 | Définir une organisation ou un processus de maintenance préventive. c2.1
T8.2 | R3 | Définir une organisation ou un processus de maintenance curative. C2.1 VOV
T9.2 | R3 | Installer un systéme ou un service. C2.5 VOV
T10.3 | R3 | Exécuter et/ou planifier les taches professionnelles de MCO. C2.3 VOV
T11.3 | R3 | Assurer la formation du client. C2.2C25
T12.1 | R3 | Organiser le travail de I'équipe. C2.3C2.4C25 VOV
T12.2 | R3 | Animer une équipe. C2.1C2.3C25 VOV
Vérification des performances attendues
T9.1 | R3 | Finaliser le cahier de recette. C3.1C3.5C4.5 VOV Y
T10.4 | R3 | Proposer des solutions d’amélioration du systéme ou du service C3.6 VOV
Lycée :
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Avis de la commission

» Les concepts et les outils mis en ceuvre par le candidat (1-2-3-4-5)... correspondent au niveau
des exigences techniques attendu pour cette formation :

oui / a reprendre pour le candidat (1-2-3-4-5)
= L'énoncé des taches a réaliser par le candidat (1-2-3-4-5)... est suffisamment complet et
précis :
oui / a reprendre pour le candidat 1-2-3-4-5

= Les compétences requises pour la réalisation ou les taches confiées au candidat (1-2-3-4-5)
sont en adéquation avec les savoirs et savoir-faire exigés par le référentiel :

oui / a reprendre pour le candidat (1-2-3-4-5)
= |Le nombre d'étudiants est adapté aux taches énumeérées :
oui / trop / insuffisant

Commentaires

Date : Le président de la commission
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