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Petits robots mobiles

(3°me partie)

m Un robot :

e petit robot suit une ligne noire tracée sur un sol blanc. Ce
robot “suiveur” est une amélioration de I'article précédent sur

C

le robot “explorateur”. Cette nouvelle approche de la robotique
mobile s'intéresse plus au comportement du robot qu‘aux capteurs

utilisés.
B Principe du

montage

Notre petit robot est équipé de deux
yeux electroniques qui observent
une ligne noire. Chaque ceil élec-
tronigue est constitue d'une LED
rouge de petite taille qui eémet
constamment vers le sol et d'un pho-
totransistor sensible a la lumiere
visible dirigé vers le sol lui aussi.

parateur LM393. Le comparateur est
un amplificateur opérationnel ame-
lioré dont la sortie est a collecteur
ouvert, il est donc nécessaire de
charger sa sortie par une résistance
de tirage au niveau haut. Lorsque la
tension prélevée sur la résistance de
charge d’un phototransistor est
supérieure au seuil de tension réglé
par la résistance ajustable RV, la sor-
tie bascule du niveau bas au niveau
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Chaque ceil commande le moteur
placé de son coté. Lorsqu’un ceil voit
du noir, il arréte son moteur associé.
Le comportement obtenu est utilisé
dans de nombreuses entreprises.

B Le schéma
électronique

La figure 1 montre le schéma de
notre robot. Il est composé de trois
parties : les capteurs, leur interface
et l'interface vers les moteurs.

Le fonctionnement de ces capteurs
a été expliqué dans l'article précé-
dent. Il est basé sur la quantité de
photons recus par le phototransistor
PH.. L'inconvénient de ce genre de
capteur est la lumiére ambiante.
Afin d'éliminer la luminosité
ambiante, une résistance ajustable
RV: permet de régler un seuil de
déclenchement pour les compara-
teurs. La solution classique consiste
a utiliser I'infrarouge mais un point
lumineux rouge est plus péedago-
gique.

L'interface des capteurs est un com-

haut et active le moteur associé.

La derniére partie est I'interface des
deux moteurs. Les transistors T, et T,
sont les amplificateurs de courants
qui agissent comme des interrup-
teurs pour les moteurs. Les résis-
tances R. et Rs limitent le courant sur
leur base. Les diodes, de roue libre,
D, et D; protegent les transistors
contre les tensions élevées qui appa-
raissent, aux bornes des moteurs, lors
de I'ouverture des transistors. Deux

A LA ROBOTIQUE

améliorent

la réponse des

moteurs en fil-

trant la tension appli-
3 guée a ceux-ci.

Afin de se rendre compte

de la fiabilité de ce robot,

il ne faut pas hésiter a tracer un che-

min tortueux avec du ruban adhésif.

Si on croise les connections vers les

moteurs, alors notre petit robot

+9V pourra suivre

? une ligne

K1 blanche sur

un fond noir.

H NOMENCLATURE
(électronique)

R1, R5: 2,2 kQ (rouge,
rouge, rouge)

R2, R6 : 22 kQ (rouge,
rouge, orange)

R3, R4, R7, R8: 4,7 kQ
(jaune, violet, rouge)
RV1 : 100 k< (horizontal)
C1: 100 pF/16V (vertical)
C2, C3: 100nF

D1, D2 : LED cristal rouge
(3 mm)

D3, D4 : 1N4148

T1, T2 : 2N2222

i PH1, PH2 :

SFH309 - ou équivalent
Cl1: LM393

1 support 2x4 broches
Pile ou accumulateur
(type 6F22)

Connecteur pour pile
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B Reéalisation
pratique

La plate-forme en LEGO est la méme
que dans le précedent. La pile sera
fixée sur le circuit imprimé par un
élastique, qui servira aussi a bloquer
le circuit sur la grande plaque LEGO.
Le circuitimprimé de la figure 2 sera
réalisé par un des moyens a votre
disposition (transfert, stylo ou UV).
Tous les trous sont percés avec un
forét de 0,8 mm puis agrandis a 1,2
mm pour RV,. Un support est utilisé
pour le circuit intégré. Ne pas
oublier le pont cété composants. Les
émetteurs et les récepteurs, placés
sur le coté soudure, seront protégés
par un bout de gaine thermo-rétrac-
table noire afin d'éviter une inter-
action directe entre les éléments.
La résistance ajustable RV, permet
de régler le seuil de démarrage des
moteurs.

NOMENCLATURE
(LEGO)

1 plaque 10 sur 6

1 plaque 6 sur 2

1 plaque 2 sur 2

1 plaque 2 sur 2 (modéle
pivotant)

1 cube 2 sur 2

2 petits moteurs 9V

1 petite roue sur plaque 2
sur 2

1 connecteur pour moteur
coupé en deux

2 axes 4

2 roues (voir dessin)
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