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Introduction

Utilisateur

Moteur
D
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Synoptique de fonctionnement

V
Labview
Boitier

instrumentation Carte Driver
— esclave moteur

Carte de Carte Driver
commande signalisation LED

l ' Carte Driver

esclave moteur

Joystick
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Synoptiques des flux

PIC16F876 DR10042

ESP8266

Joystick PIC16F877

Moteur

PIC16F876 DRI0042 .
droit

Atmega
—p Signaux analogiques 328p PT4115 LED
=P Signaux numériques
BUZZER
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Differents protocoles utiliser

TCP

PC

Boitier
LabVIEW
ESP8266
Carte Carte
esclave 1 esclave 2
PIC16F876 PIC16F876

Carte maitre
PIC16F877

Carte
signalisation
Atmega 328P

Dép* GEIl .
IU'I'pBelfurt- UNIVERSITe 2
Monthéliand FRANCHE-COMT&



Carte maitre

Liaison Liaison
UART 12C

Caractéristiques :
UART = 19200 Bauds
12C =100Kbit/s
Alimentation 5V

Liaison
VERS IHM
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Carte esclave PIC16F876

N 28] ] =— RB7/PGD

MCLR\VPpp —= []°1
RAO/ANO =[] 2 27[] = RB6/PGC
RA1ANT =— [] 3 26 ] = RB5
RA2/AN2/VREF-/CVREF =— | 4 <L 25 ] = RB4
RA3/AN3/VRer+ +=—=L] 5 o 24 ] = RB3/PGM
RA4/TOCKI/C1OUT == L] 6 «Q 23] = RB2
RA5/AN4/SS/c20UT — [] 7 g 22[] = RB1
vss—[] 8 v 21[] =— RBO/INT
osct/cLkl —=[] ¢ L 20[ ] =— Vop
0sc2/cLKO =—[]10 5 19 ] =— Vss
RCO/T10SO/T1CKI <[] 11 = 18] = RC7/RX/DT
RC1/T10SI/CCP2 =—= |12 17[] =—= RCBE/TX/CK
Rc2/ccP1 =—=[113 16| ] =—= RC5/SDO
RC3/SCK/SCL =—[ [14 155 <—= RC4/SDI/SDA |

- Pin sens moteur - Liaison UART

= pwm
- Liaison 12C - Indicateurs LED
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Carte esclave PIC16F876

Etat du module

> 5V
2C > PWM
> IN1
5V > IN2
UART R
GND 2 - 5 ¢ ¢
i 24V —p §r.0 | 4_ Z: 4
A'm{ DEEnd W, si:0 ¢ g : 24V

GND

Driver
moteur

Frein
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Driver moteur DRI0042

Caractéristiques du

AQMH3615NS V2.00

DRIO042 : z 1=

—
Alimentation : - = €— PWM
12 a 36V - = € N1
Courant : 12A C— N2
pic autoriser a 110A <P GND

OUT1 OUT2 COM IN2 IN1 PWM 5VO

ONDd A9E-6

COM: masse

. PWM signal de
controle vitesse

. Alimentation 24V

. GND: masse

IN1 signal sens OUT1: borne +du

moteur moteur
Sortie 5V: . IN2 signal sens OUT2: borne du
alimentation PIC moteur moteur
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Représentation module esclave

Trou oblong Visualisation
des LEDS d’état

Boitier isolant

Connecteur de
Programmation

Connecteur jonction

Connecteur Frein

Connecteur moteur
Module de gestion

d’'un moteur
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Commande module esclave

Registre Description

0x00 Arret
electronique

Sens du
0x01 Reculer
moteur

0x02 Avancer

Consigne
Vitesse vitesse sur
8bits

Module de gestion
d’un moteur
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Carte signalisation

Caractéristigues :
Alimentation : 24V
12C : 100 Kbit/s

Driver LED

Commande :

Carte Signalisation Adresse 0

Valeur de I'octet désignation
0x01 Feux clignotant Droit
Feux clignotant
0x02
Gauche
0x03 Feux de stop Connecteur |2C

Feux de recule et Bip

0x04
de recule

Avertisseur sonore

0x06

« klaxon »
0x07 Bip court
0x08 Arrét de tous les feux

Prototype fonctionnelle

e UNIVERSITE &

Montbéliard FRANCHE-COMT&




Représentation
Globale

. Carte mére . Liaison pour programmation
. Carte de distribution : . Carte esclave

-12C

-Puissance

@?ﬁﬁ?&. UNIVERSITE #
Montbéliard

FRANCHE-COMTé&



Joystick 3000 SERIES

Caractérisation analogique du joystick

Caractérisation numérique du joystick sur 10bits

Axe X Axe Y

940 940
Alimentation 5V 515 515
82 82
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Interface homme machine

Joystick

MODE

GAMME

Témoin batterie faible
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Loi de commande
Mode route




Boitier instrumentation

LED UART

LED connexion TCP
LED Point acces

Connecteur
DB9

Caractéristiques :
Alimentation : 5V
UART : 19200 bauds
Wi-Fi : b/g/n

Pont TCP <-> UART
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LabVIEW

Tracé 0 [A/]

BE

___T______
hegaghed

e e e e R s \v-\f_w_y_(ywy_

PIRIC LRI IRNERLT L
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Fonctions position
joystick

Reculer

Signalisation

Phare

Feux recule avec le
BIP

Point neutre

Feux stop rouge

Tourner a gauche

Feux clignotant
gauche

Tourner a droite

Feux clignotant droit

Mode interdit

Bip court
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ignalisation
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Conclusion

Difficulté rencontré

Ce que nous avons appris

Les évolutions futur pour le projet
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Merci pour votre
attention
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Schema de
fonctionnement
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PIC16F877

MCLRVPP —-EI1 N, <—s RB7PGD |
RAOVANO a—e[] 2 - RB6/PGC
RAT/ANT st | | 3 —_— RB5
RA2/AN2NREF- =[] 4 - RB4
RAJANSNREF+ a—a[T] 5 - RB3IPGM
RA4ATOCK! -—a[16 - RB2
RAS/AN4/SS —e[] 7 < - RB1
REORD/ANS w—e[] 8 ~ ~-—a RBOJINT Bl uaison i2¢
RE1WR/ANG <+—=[] 9 ® <— V0o N
RE2CS/AN? w—e-[] 10 fo - Vss Bl vaison varT
VOO =t [] 11 E <—s RD7/PSP7 B information consigne vitesse
Vss — [ 12 ~—» RD6/PSPE ’ )
OSCH/CLKIN —e[] 13 2 <—os RD5/PSP5 Entrée andlogique
OSC2CLKOUT e[ 14 8 <«—s RD4/PSP4
RCOM10SOTICKI =[] 15 <— RC7/RX/DT
RC1/T10SI/CCP2 w—e-[] 16 <«—s RCOH/TX/CK
RC2/CCP1 a—a[] 17 <— RC5/SDO
| RcasckiscL -—e-[] 18 ~— RC4/SDVSDA |
RDOPSPO [ | 19 - RDIPSP3
-—p RD2/PSP2

RD1PSP1 e[| 20
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