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Cahiers de charges

- Objectif

- Fonctionnement

1. La bille se déplace en douceur

2. Déterminer les coordonnées de la bille

3. La bille se déplace selon une trajectoire spécifiée
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Détection d’objets
- Logiciel : 
Pixymon

- Fonction : 
Détecter et localiser  l’objet en 
couleur appris.

- Principe ：
        Algorithme de filtrage de teinte

Caméra



Tester avec l’Arduino
Méthode de communication :

Arduino SPI  

Caméra



Structure

- Deux planches
- Universal joint
- Deux servomoteurs
- Caméra

Mécanique



Labyrinthe

- La taille du labyrinthe
30 x 30 cm

- Obstacles
         Méthode : gravure + mûrs

小提

您可以右键单击照片，然后选择“替换

图片”，插入您自己的图片。

Mécanique



Réalisation

首席执行官

人物姓名

首席财务官

人物姓名

销售总监

人物姓名

Mécanique



Tester les servomoteurs

Électronique

- Connexion : Ports RX et TX de l'Arduino
TX -- non inverseuse
RX --  inverseuse

- Buffer :
74LS241N 
74LS244N (+ 74HC04N)



Dessiner la carte

- Interrupteur
Contrôler le système

- Alimentation
Arduino VIN - 9V

- Deux face -- Pas réalisable

Seule face : pistes plus larges

   cavaliers

Électronique



Carte électronique

Électronique

- Méthode 1 (74LS244N)
Le plaque d’essai

- Méthode 2 (74LS241N)
PCB



Contrôleur P (proportion)

Programmation

- Principe : U(t) = Kp * Err(t)
L'écart du système est reflété de 
manière proportionnelle.

- Le coefficient de l’inclinaison :
Pente faible -- Coefficient grand
Pente haute -- Coefficient petit

- La plage de rotation du moteur :
Limiter la rotation du moteur et protéger la structure.



Démonstration

https://docs.google.com/file/d/1UI3WCJysErJphsi8ACB-jSLM3eMKYFFG/preview


Trajectoire spécifiée

Programmation



Démonstration

https://docs.google.com/file/d/1Dw6dcIpvcyDvMNwRDHGagZCpeI22-JDE/preview


Conclusion



Merci pour votre atttention！


