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Développement d'un mobile active par deux
moteurs électriques dont la position est asservie a
partir de signaux GPS et des gyroscopes - Partie |l

Cahier des charges

Le but de ce travail de diplome est de
développer un systéme électronique miniature
pour l'évaluation de la position d'un mobile
équipé d'un lien RF et d'un récepteur GPS
faible consommation et de gyroscopes. Ce
systeéme doit permettre de connaitre la position
en temps réel du mobile et de la communiquer
a une balise fixe grace au lien RF.

Structure du projet

Le systeme complet se compose de deux
entités. A savoir :

- Une station de référence composée d'un PC
muni d'un GPS et d'un lien RF permettant a un
utilisateur de connaitre les informations sur la
position et I'état d'un mobile.

- Un module mobile composé d'un processeur
maitre embarqué dont la tache est de calculer
et communiquer la position. Il doit étre capable
de:

e Communiquer par la voie d'un lien RF
avec le module fixe.

e Lire la position fournie par le GPS.

e Interpréter les données fournies par
les gyroscopes.

e Fournir la position actuelle & une
éventuelle motorisation.
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Les gyroscopes

Les gyroscopes électroniques utilisés pour ce
projet ont une structure qui est gravée dans du
silicium. lls refletent l'accélération angulaire
par un signal électriqgue qu'ils présentent sur
leurs sorties. Dés lors, aprés deux intégrations,
il devient possible de connaitre la position
angulaire du mobile.

Travaux effectués

1. Développement de la communication
entre le GPS fixe sur la station de
référence et entre le module GPS et le
processeur maitre du systeme mobile.

2. Développement hardware et software de
la communication par la voie RF entre le
mobile et le PC de référence.

3. Etude et réalisation (hardware et
software) de la carte d'accueil des
gyroscopes.

4, Le développement (hardware et
software) de la carte maitre du systéme
mobile.

5. Etude et réalisation du protocole de
communication avec la motorisation.
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