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Robot explorateur

Hugo KARPINSKI – Sébastien SIROT
Promotion 2008-2010 

IUT de Tours – Département Génie Electrique et Informatique Industrielle

Source : http://www.robotshop.ca/robot-mobile-arobot-arrick-bs2-2.html
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Présentation générale du projet

1. Cahier des charges

But : Fabrication d'un petit robot autonome

Matériel à notre disposition au début du projet  :
● 2 moteurs Mabuchi 
● 1 programmateur PIC et sa carte d'essai équipée d'un 

PIC18F45K20
● Des photo-résistances, des DELs, ...
● Des transistors, des résistances et des résistances variables, ...
● Des coupleurs de piles
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2. Structure du système

Schéma général du projet
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3. Coût du projet

Budget total :

environ 40 euros
 (sans les frais de port, le prix des 
câbles et des plaques d'époxy)  

+ PIC 18F46K20
+ 2 transistors
+ 7 photo-résistances
+ ...
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4. Planning prévisionnel et planning réel
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Présentation du PICkit 3

Source : http://www.napier.co.uk/client_news.php?nid=761



8

Les différentes cartes

Carte d'alimentation
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Les différentes cartes

Carte micro-contrôleur
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Avant de débuter la programmation...
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PIC18F46K20

MCLR barre / VPP

AN0

AN1

AN2

RA3

RA4

RA5

RE0

RE1

RE2

VDD

VSS

RA7

RA6

RC0

RC1 / CCP2

RC2

RC3

RD0

RD1

RB7 / PGD

RB6 / PGC

RB5 / PGM

RB4

RB3

RB2

INT1

INT0

VDD

VSS

RD7

RD6

RD5

RD4

RC7

RC6

RC5

RC4

RD3

RD2

Détecteur de sol

Commande leds

Capteur température

Capteur de lumiere gauche

Capteur de lumiere droit

LCD

Avertisseur sonore

Contrôle 
moteur gauche

Contrôle 
moteur droit

Reset Bouton noir

Capteurs de ligne

Clavier 6 boutons

Détecteur de chocs

Capteur IR (sol)
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MPLAB IDE
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Activation des périphériques
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Déclaration de symboles dans différents fichiers

Utilisation de #define
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Paramétrage des 
périphériques 

...mais aussi de
l'horloge interne

Des entrées/sorties... 
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Les différentes cartes

Carte 6 boutons
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Programmation liée aux boutons

Une fonction simple (pas 
de prise en compte des 
rebonds, ni de l'appui 
sur plusieurs touches en 
même temps)
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Les différentes cartes

L'afficheur LCD

● L'interface Homme-machine

● Module à interfacer en 
mode 8 ou 4 bits, au choix

● Espace mémoire pour des
caractères spéciaux
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Programmation du LCD

● Plusieurs mémoires
● 2 types d'instruction : 

« commande » et 
« écriture d'un caractère »

● Temps d'attente à 
respecter

● Différence entre les modes 
8 et 4 bits

… d'où l'écriture d'une bibliothèque pour
faciliter son utilisation dans notre projet
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Les différentes cartes

Avertisseur sonore et témoin lumineux 
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Modulation

● Port avec 
PWM

● Plusieurs 
registres à 
configurer
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Les différentes cartes

Carte contrôleur 
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Programmation liée aux cartes moteurs DC

Contrôle des moteurs

Compteur de distance et de vitesse
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Les différentes cartes

Carte capteur
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Programmation liée au capteur – Usage du CAN

Initialisation

Utilisation
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Conclusion
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