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Voiture RC 2022 : dossier fabrication

1. . Cahier des charges de I'objet technique

Créer un circuit électronique permettant de transformer une voiture RC du commerce
en véhicule semi-autonome équipée de :

Détection d'obstacle, klaxon, contréle par PIC ou M5StickCplus

2. . Etude SYSML

2.1 Diagramme de contexte

bdd [Modéle] Model[ context system
«blockn blocks
Télécommande HF Véhicule 4 comtroler
T v-?«stam c:ntexts
= SN TR CIETTE,
cantraintes

mode assitée
mode convoi
mode autonome T ’

e parties

torisati
Liaisen HF 2. [t N
eclairage liaison servo
guidage convoi mesure vilesse
communiication mesure telemetre
| |commande éclairage
2.2 Di d'exi
.2 Diagramme d'exigences
req [System Context] Woiture autonome [ Woiture autonome lJ
wrequirements ablocks
motorisation

weatisfys

T

CE P

— g _|décoder les canaux de commande de pr
TEXF " I:Ptl\lser le TXRX HF controler les servo-moteurs de propulsion : controler les servo-moteurs de propulsion
dorigine’ recopier les commandes de direction
controler les servo-moteurs de direction : controler les servo-moteurs de direction
mémorisation : mémorisation

o
«satisfys . —
«requirements I
—-
33
i 4_ - arequirements
Text = "Mode assisté «blocks
M ode convoi Eclairage
Mode autonome” lg="5" Bl oo parties
Text = "Indiguer les LED de si ion : LED de signalisati
changements de direction” mémorisation : mémorisation2
controler &clairage : controler éclairage
wreguirements
d="3
Text = "Détecter son
environnement 5 — _ssatisfys T
- Télémétrie
parties

mesure distance | mesure distance
«satisfys _-|mémorisation : mémerisation1

i g communication directe
d="2" e controler télémétrie : controler télémétrie

Text = "Eviter les obstacles”

«requirements
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Voiture RC 2022 : dossier fabrication

2.3 Diagramme de cas d'utilisation

2.4 BDD

bdd [System Context] Voiturs autonome [ Vaturs autonome | ]

asystems
l voiture

aaaaaa

information telemetre

o e de an
o oteu
controle servo-direction 5
: urs de direction
é n s
can, ! =
Wifi
Blugtooth
canal prepulsion centrole serve-propulsion Infrarouge RX IR
contréler les i : contréler les ¢ i
TXR
cka

information telemetre

2.5 IBD (a faire)

3. . Etude Structurelle (a faire)

3.1 Ftudes théoriques : détails, justifications des calculs et des
choix de composants

3.2 Validation de I'étude théorique : documents de simulation et
de test
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4. .Documents de fabrication

4.1 Schéma structurel.
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Voiture RC 2022 : dossier fabrication

4.2 Typons (coté cuivre et coté composants)

TOP (coté composants)/BOTTOM (coté cuivre)
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4.3 Plan d'implantation et de pergage
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Voiture RC 2022 : dossier fabrication

4.4 Nomenclature des composants

Catégorie Références |Valeur fabrication
Condensqateur
S C1 47uF
Résistances R1 10k
Résistances R2 100
Résistances R3 100
Résistances R4 2.2k
Résistances R5 2.2k
Résistances R6 330
Résistances R7 10k CMS 1206
Résistances R8 10k CMS 1206
Résistances R9 10k VERTICALE
Résistances R10 10k VERTICALE
Résistances R11 270
Circuits
intégrés Ul SRF02
Circuits SIL MALE CARRE
intégrés U2 M5STICKC_SIL COouDeé
Circuits
intégrés u3 WS2812B CMS
Circuits MODULE BLUETOOTH  |SIL FEMELLE POUR
intégrés U4 DAGU MALE CARRE
Circuits
intégrés us PIC16F1765 SUPPORT DIL
Diodes D1 LED
Diodes D2 DZ 3.3V
Divers BUZ1 BUZZER

SIL MALE CARRE
Divers J1 INRXVOITURE COuDé

6/8




Voiture RC 2022 : dossier fabrication

SIL MALE CARRE

Divers 12 SERVO PROPULSION CoubDé

SIL MALE CARRE
Divers 13 SERVO DIRECTION COuUDé

SIL MALE CARRE
Divers 14 PROG COuUDé
Divers J5 ALIM VOITURE SIL FEMELLE
Divers J6 GROVE MALE M5

SIL MALE CARRE
Divers 17 CAVALIER RGB DROIT
Divers RV1 470k
Divers SW1 MCLR BP
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Voiture RC 2022 : dossier fabrication

5. . Etude de mise en conformité (a faire)

Lire le document : test de carte électronique disponible sur stssnsb.free.fr.

5.1 Les protocoles de test détaillés
5.1.1 Mesure sous tension sans Cl

Nom broche Valeur attendue Valeur m esurée

5.1.2 Tests avec Cl

5.1.3 Mesures sous tension avec Cl
Ce qui change par rapport au tableau précédent ?

L'ajout des Cl non programmable peut amener :

des niveaux de tension par pullup intégré, par niveau de repos haut (UART) ou bas...
voir doc. Technique.

5.2 Les chronogrammes et valeurs de mesurage obtenus

5.3 Les programmes de test

6. . Détail du colt

A faire

Reprendre le tableau de la nomenclature et ajouter 2 colonnes pour comparer le sprix
chez farnell et radiospare. (code + prix)
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