


Notre projet consiste a créer un robot qui captera plusieurs
donnees physique tel que (gaz, fumee, fuite d’eau...). |l

sera capable de se repérer grase a une caméra pour étre
piloter a distance.
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Le theme DD

Notre projet correspond au Développement Durable car
celui-ci évite de faire plusieurs trous dans le méme
plafond, gains économiques. Il correspond egalement
avec le terme écologie du DD car il évite de faire
beaucoup de dommage.
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| a carte mentale
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Carte mentale : Conception
préliminaire

1.1 ldée de base
12 Liens DD
1.3 Liste des tdches

14 Reéparition des tiches

-

15 Planification

22 création de l'application

2.3 communication sans fils

24 gestion des capteurs humidité, température, luminéres

g | 25Vidéo
H 2. Concepfion Préliminaires ©| 26 gestionducapteur de monoxyde de carbone

S 2.7 ldentification

el

2.8 Géolocalisation

25 Faire avancer le robot

2.10 gestion du capteur de lamme




Carte mentale : Conception détaillé

6.1 Oral final
6.2 Revues de Projet 6. Restitution

| 5. Test et validation |

4.1 Fabrication de la maquette

42 Prototypage carte electronique
43 Assemblage BDD etafichage

3.1.1 Création d'une applicaton

3.1.2 Metire en communication le téléphone etle robot |2 3.1 Gestion de I'application et CSF

3.1.3 Gérer plusieurs capteurs (humidité, température, lumiére) |

331 Faire avancer le robot avec ses roue

322 Gérerle capteurde flame  |© 3.2 Gestion des moteurs ‘H

Vi

323 Faire apparaitre sur 'application des boutons permettant de faire avance le rover

33.1Afficherla vidéo surl'écran du téléphane

2Gérer le capteur de monoxyde de carbone 2 3.3 Gestions de la video

333 envoid'un SMS ausecours sidangerde mort pour 'utilisateur

341 Geérer l'identification de plusieurs robots sur l'application

2 34 Gestions identification et géolocalisation

342 Geéolocaliser 'utilisateur I




Le gantt




Le cas d'utilisation

Rover

Se deplacer ol
I'on ne peut pas
acceder

oir ol I'on ne peut
pas acceder

Detecter des

Utilisateur

anomalies
extericures

Gerer une

=<include==

ancmalies en smmmmm-----

consequence

Utilisation de 2dinclude==
plusieurs robots

dadscton de flamas |
monouyde de carbon |
humnidis, luminoeits

mmpSrabure 1 fumés

appelle des
pompiers

Possiblite d'avoir
plusieurs robots




Le diagramme des exigences
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Le diagramme des exigences
(technique)

. L]
«=requirements=

==requirements=:= Idée de base

Déplacement

o ) id="1"
id="1.1.5 text="Créer un robot capa
text="Premettre au rover de se dans les endroits inaxési

deplacer” détecter les fuites.”

\

==requirement==
Technique

id="1.1"
text="Etre capable de détecter les <=reqmre_ment>>
fuites de fluides et de gaz inodores Communication sans fils

==requirements=:=
Localisation

un son et avoir une

géolocalisation.” zans fils, entre 0m et 100m.”

==requirements=:=

==requirement== Camera

Identification

et de prevenir les secours si
id="11.3" pesoin i0="11.2"
text="Le rover doit pouvoir produire text="Choisir et metire en place le
meilleur choix de communications

==requirement== Id="1.1.6"
id="1.14 Capteurs
text="avoir 1a possibiliter de text="une camera pourla

differencier plusieurs rover entre id="111" maquette.marche sans fils.
eu” o

text="Détecter des anomalie Résolution: 640x480p)"
enregistrée dans une BOD °




Le diagramme des exigences
~(utihisation)

<<requirement=> )
Idée de base EETEE

text="1"utilis ateur doit pouvoir
o produire un s on et avoir une
=1 géclocals ation™
te=xt="Cresr un robot capable d'aller
dans les endroit inaxés ible etde
détecter les fuites ™

<<requirement=>
Localisation

Z<requirement=>= {{I'Ec!ure_ment%}
Communication sans fils

Utilisation /
ig="1 o= id="12.1"

<<regquirement=> . - text="C hois ir et metre en place le

E . . t=t="Le robot doit e capable P

Som t fil . - = . : - = M

munication sans fils {{n-aqurernent}} / détre dirigé par Futilis steur via une I'rIEI"E!JI choix de communicaticns
Deplacement application” sans fils ™

1.2
"Chois ir et metre en place e id="12.4"

eur chotc de communications text="Premettre a I'utilis ateur de
fils, entre 0m et 100m.™ deplacer le rover™

<<requirement->

<<requirement=>
Application

<<requirement=> Visio-guidage
Camera

id="12.85" id="12.2"
text="Cffre un retour caméra sur text="Créer et faire foncionner une
rapplication pouwr 'opérateur™ applicaton ™

18"

INe camera pour la
ztte. marche s ans fils.

ution: 640480}

<<requirement=>
Eclairage

<<requirement=>=
Capteur M id="1 2.8
tesct="L"utilis ateur peut allumer les A ST

phares du rover” & QZ D
k_.r




Le diagramme des exigences (capteurs)

==Tequirement==
Identification

id="1.14
text="avoir la possibiliter de

==requirement==
Capteurs

differencier plusieurs rover entre

. id="1.1.1"
2L

==Tequirement==

text="Détecter des anomalie
enregistrée dans une BOD °

Capteur FL

id="1.1.1.3"

text="Détecter les flammes
enregistrées dans la BOD °

==Tequirement==
Capteur F

id="1.1.1.2"

text="Détecter |a fumeée enregistrée
dans laBDD

==Tequirement==
Capteurs HTL

id="1.1.1.1"

text="Détecter les fuites deau,
capter |la température et la lumiéres,
enregistré dans la BDD

==Tequirement==
Camera

Id="1.1.6"

text="une camera pour la
maquette. marche sans fils.

Résolution: 640x430p)"

==Taquirement==
Capteur M

id="1.1.1.4"

text="Détecter le monoxyde de
carbone enregistrée dans la BOD °

A= ST

2D







	Diapo 1
	Diapo 2
	Diapo 3
	Diapo 4
	Diapo 5
	Diapo 6
	Diapo 7
	Diapo 8
	Diapo 9
	Diapo 10
	Diapo 11
	Diapo 12
	Diapo 13
	Diapo 14

