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INTRODUCTION 

Le projet tutoré a pour but de nous rendre autonomes et de mettre en marche les 

connaissances appris tout au long de la Licence Pro. 

Le but de ce projet est de remettre le fauteuil électrique en fonctionnement. 

Le fauteuil électrique permet aux personnes handicapées se déplacer plus facilement. Ce 

fauteuil doit respecter les normes en vigueurs.  
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SCHEMA DU FONCTIONNEMENT   

 

 

Tout d'abord, l'utilisateur agit le joystick et le PIC 16F877 reçoit les donnes. Grâce à eux 

le microcontrôleur détecte la position vers où va se déplacer le fauteuil. Le PIC ordonne aux 

modules se mettre en fonctionnement. Les modules font fonctionner les moteurs (gauche et 

droit) en dépendant de l'information que le microcontrôleur reçoit. 
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MATERIEL ET COMPOSANTS  

 

PIC 16F877 

Nous avons disposé d’un microcontrôleur PIC 16F877, ci-dessous se trouve le schéma et 

l’utilisation que nous avons fait des entrées et des sorties.  
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Carte de commande pour les moteurs (MD03) 

Le module MD03 est une commande de puissance pour moteurs à courant continu. La puissance 

du moteur est contrôlée par une régulation PWM du pont en H à une fréquence de 15 kHz. 

 

Pour commander les deux modules MD03 nous avons utilisé le protocole I2C. 

Ce protocole de communication nous permet d'utiliser jusqu’à 8 modules avec seulement 4 fils 

(Data, clock, alimentation et masse). À chaque module nous devons définir son adresse. Dans 

notre cas nous utilisons deux modules de ces types, alors nous avons besoin de deux adresses 

différentes. 

Dans ce cas nous avons utilisé les deux premières adresses (0xB0 et 0xB2). 
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Pour l'utilisation du protocole I2C sur les modules MD03, nous avons eu recours aux registres 

0, 2 et 3. 

Chaque registre correspond à une variable qui commande un paramètre.   

Le registre 0 correspond au sens de rotation :  

 00 correspond à l’arrêt. 

 01 correspond à la marche avant. 

 02 correspond à la marche arrière. 

Le registre 2 correspond à la vitesse (varie entre 0-255). 

Le registre 3 correspond à l'accélération du moteur (varie entre 0-255). 
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Joystick 

Le joystick transforme une position mécanique en un signal électrique. Avec l’acquisition d’un 

signal analogique, le programme fait une conversion d’un signal analogique vers un signal 

numérique. 

Lorsque l’on incline le joystick la tension change en fonction de l’inclinaison. 

Variation de la tension : 0,4V à 4,7V. 

Une fois que nous avons fait la conversion analogique-numérique nous avons obtenu une valeur 

entre 22 et 239. 
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Lois de commande entre le joystick et les moteurs 

Pour effectuer une rotation avec le fauteuil vers la droite ou vers la gauche nous avons mis une 

loi de commande. 

Le joystick permet de diriger le fauteuil dans le sens où l’utilisateur l’incline. Lorsque on incline 

le joystick on reçoit la tension en fonction de l’inclination. 

MG = Moteur Gauche. 

MD = Moteur Droite. 
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La carte de commande 

Celle-ci est alimentée en 12 V depuis les batteries. 

 L7805 : C’est le régulateur de tension qui réduit la tension de 12 v à 5 v. 

 PIC 16F877 : C’est le contrôleur du système qui gère toutes les communications et 

toutes les commandes des entrées et sorties entre les différents organes (joystick, freins, 

etc.). 
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Liaison RS232 

C’est une liaison qui permet de programmer le microcontrôleur. 

La liaison se fait grâce à l’aide du MAX232. 

RX : Pour la réception de données. 

TX : Pour la transmission de données. 
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Les freins à perte de tension 

Les freins sont intégrés au motoréducteur, lorsqu'une tension est appliquée au frein, un champ 

électromagnétique est créé, ce qui entraîne l’ouverture du frein, dans le cas contraire s'il n’y a 

pas d’alimentation électrique nous aurions un blocage des freins. 

La tension qui alimente les freins est de entre 0 et 24V, pour obtenir cette tension nous avons 

utilisé un transistor par l’aide d’un signal PWM.  

Après d’avoir fait des essais nous avons déterminé que la tension nécessaire au déblocage des 

freins se situe aux environs de 17V. La valeur minimum avec laquelle les freins peuvent être 

débloqués se situe aux environs de 3,3V. 

 

Les motoréducteurs 

Le fauteuil roulant électrique a deux moteurs à courant continu à excitations en série avec un 

motoréducteur.  

Nous pouvons moduler la tension d’alimentation des freins par commande PWM et faire de 

l'économie d’énergie. Le constructeur préconise une tension, d'alimentation entre 0 et 24 V. 

 Freins serrés : 0V (Pas d'alimentation)  

 Freins desserrés : 24V 

Par la suite nous avons effectué quelques tests et nous avons constaté que les tensions des freins 

sont les suivants: 

 Freins serrés : 5V 

 Freins desserrés : 17V  
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Le protocole I²C 

Pour effectuer le mode de communication du projet nous avons utilisé I²C. 

Le but du protocole I²C  est de communiquer avec plusieurs modules MD03 avec seulement 4 

fils. Ces fils sont caractérisés des façons suivantes : 

 Le signal de données « DATA » 

 Le signal horloge « CLOCK » 

 L’alimentation 

 Masse  

Le premier fil (DATA) est utilisé pour transmettre les données. Le deuxième fil (CLOCK) est 

utilisé pour transmettre un signal d’horloge synchrone (signal qui indique le rythme d’évolution 

de la ligne SDA).  

Fonctionnement du bus I²c 
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ANNEXES 
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Conclusion 

Grâce à la réalisation du projet tutoré nous avons pu mettre en pratique nos connaissances 

théoriques et pratiques acquises durant la formation dans la Licence Pro VEGA. 

Nous avons eu quelques difficultés au niveau de la programmation et avec le fonctionnement 

du joystick. 

Enfin, le projet nous a permis de devenir autonomes. Cette expérience pour nous va nous aider 

beaucoup au futur, tant personale que professionnellement.  


