Projet Ingénieur

2024_ , 1. Contexte
Conception d’'un Robot pour la .
2. Etat d’'avancement

coupe de France de Robotique
3. Gestion de projet

Albin Mouton : Coupe de France de robotique
Tuteur : Xavier Redon



Coupe de France de Robotique 2024

Junior : 8-18 ans
Le résume du Mettre les plantes en culture Senior:18-30ans

REGLEMENT

Senior : pas d'intervention humaine

Assurer la pollinisation des plantes
Junior : robot filoguidé ou téléguidé E E

Rempoter les plantes
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Estimer le rendement de larécolte

Orienter les panneaux solaires
pour ne pas perdre d'énergie

Vv Match de 100 secondes
Coupe de France Coupe de france Table de jeu de 2x3 métres
RBUTIQUE IRBTIQUE Deux équipes par match 1 _ CO ntexte
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Architecture robot 2024
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Controleur BLDC : Fonctionnement

Controleur BLDC = onduleur triphasé
Fréquence des sinusoides => Vitesse moteur
Amplitude des sinusoides => Couple moteur
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Consigne PID 5 Orditicias Moteur & Position
Angulaire

| s |
€ €
@
| SEDC I T |
Il
< Es o
w
|
w| ==
Y
|
v (= N

2 - Avancement 4



http://www.youtube.com/watch?v=AeGGVTF26-E

Travail accompli en images
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Clé Radio
STM32
CC1101 }<15P>{ F103 ’
= B2
|-
PAMI
Radio 815 MHz
STM32 (s> cc1101

STM32
{ccnm M F103

Clé Radio

Carte mére

-

—

Raspberry Pi CM4

Noeud BLDC

Noeuds de navigation

%

2

Nosud Tata Noeud coprocesseur Emitter topic //
L odom
g
Service Listener topic //
CAN-Transmit cmd_vel
VARRN
[
Uss
J L UART
Hub USB Parser GCode <:: CAN TTL. SN65HVD
FE2.1

STM32F103

BLDC
Driver 3

BLDC

Driver 2

il

BLDC
Driver 1

2 - Avancement




PAMI (Petit Actionneur Motorisé Indépendant)

Contraintes :

Autonomes

Actifs a partir de la 90e sec
Doivent se rendre dans une zone /
toucher un objectif

Inférieurs a 15x15x15cm

Doivent respecter les régles de
sécurité

(évitement, batteries, arrét
d’urgence ..))

Choix :

Se localisent grace a un QR code
sur eux et une tour de supervision
Communiquent en 815 MHz avec
la tour de supervision et le robot
principal
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Déemonstration PAMI
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http://www.youtube.com/watch?v=CJRVku0IKPs

Controleur BLDC : problemes et solutions

Bobine T
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Gantt Prévisionnel
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Nom Date de... | Date de... | |1/0512023 2510572023 0410512023 11/03/2023 16/03/2023 25/09(2023 02/10/2023 DI(L0/2023 16/10/2023 23(10/2023 30/10/2023 061112023 131142023 201112023 271112023 04/12/2023 114122023 18/12(2023 25012}
&
PCB BLDC 06/09...  19/09... % 097122023

Réalisation base roulante 11/10... 24/10... _I

Firmware BLDC 25/10...  14/11... —]
Positionnement & Mouv... 15/11... 05/12... —

PCB PAMI 20/09... 03/10... ;]

PCB USB-Sub GHz 04/10... 10/10... _
Firmware PAMI 06/12... 26/12... —
Debug CAN 01/09... 05/09...
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Gantt Actualisé

CAT R,
Nom

Debug CAN

PCB BLDC

Realisation base roulante

debug PCB BLDC

Firmware BLDC

Positionnement & Mouv...

Debug carte mere

CAN sur carte mére

PCB PAMI

PCB USB-Sub GHz

Firmware PAMI

debug PCB PAMI
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Gestion de projet en équipe

Rituels gestion de projet
agile/scrum :

Weekly

Reporting
|déation

& Formations
i Gestion du budget
Définir des Deadline

"’]’ ': Répartition en spécialités
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Processus qualité & rapport d’avancement

« Correction du bus CAN sur des cartes existantes pour valider le bloc de design "Transciever CAN" sur toutes mes cartes :

— 1 Bsu- Title Description CAD Picture Real Picture Patch Fixed in CAD
— 1 vee
- |

VBAT & VCC nets VBAT & VCC nets aren't connected in KICAD
2 ‘Schematic. Therefore, the Wakeup but
& & Not connected D;Z':f:;m s o
Simplification, inversion de TX & RX et suppression des protections contre les sur-tensions. On passe de 50bit/s a 1MBit/s.
Solder R204 10 C203
« Conception de la base roulante avant usinage 2
Semaine 38 [ modifier | modifier le wikicode |
« Usinage d'une partie de la base roulante
« Modification de la carte contréleur de moteur BLDC avant la commande pour adopter les modifications sur le transciever CAl
« Début du travail sur les PAMI : choix technologiques N Enable pin is floating (intemally pulied low)
i Motor driver G o o
o never enables
Semaine 39 [ modifier | modifier le wikicode 1 [Perelors. e Diver i sweys ki Siecp mode:

« Conception des PAMI sur KiCAD

« Conception d'une clé USB radio Sub-GHz pour communiquer avec les PAMI depuis un ordinateur.

Semaine 40 [ modifier | modifier le wikicode 1

+ " Solder blob between pin 8 & 7
« Idem a semaine 39 older n pin

Semaine 41 [ modifier | modifier le wikicode 1

« Génération des fichiers de conception Process £2 u a lité !
« Commande des PCBs (5 Cartes méres de PAMI, 15 capteurs de distance, 5 "chassis" de PAMI, 5 clé USB de radio-contrdle des PAMI, 5 contréleur moteur BLDC, 5 capteurs de position absolue.
« Premiers essais de Computer Vision avec OpenCV pour repérage des PAMI dans |'espace. S u iVi d e PC B

Semaine 42 [ modifier | modifier le wikicode ]

« Développement logiciel minimal pour les projets sous ESP32

« Expérimentation avec des caméras 3D pour le repérage du robot.
Semaine 43 [ modifier | modifier le wikicode |

« Réception des PCB. Correctifs :

« Changement de crystal (séléctionné un crystal 24 MHz, alors qu'une plage de [8-16]Mhz est attendue pour les STM32F103 (contrairement a [8-32] pour les STM32F303)).

« jumper wire car erreur de nom de net (VCC & VBAT non reliés). oy . _ . .
« Broche ENable des contréleurs de moteurs non connectées, alors que pull-down. W | kl d ? avanceme nt 3 GeStlon ProJ et 1 2




Financer ce projet

Participation a un salon
Projet freelance
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Et apres ?

Test meilleurs moteurs

Test contréleur moteur ODrive micro
Contréleur de moteur Pas-a-pas
Actionneurs

Navigation
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