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* % Présentation de MAZBENBOT

AZBENROBOT est le projet de fin d’étude que nous avons
. choisi de realiser pour I'obtention du diplome d'Ingenieur d'eta
& enElectronique.

AZBENROBQOT est un robot mobile autonome, qui comporte
ine carte a microcontréleurs qui gere I'évolution du robot .




Structure Mécanique:

AZBENROBOT est constitué d’'une structure simple.

% Forme circulaire de diametre 250mm sur trois et
#. superposés.

e Les trois plagues sont maintenues avec des tige

Les bras mobiles sont en tige plastique.

| = Lesroues motrices de diamétre 68mm et une ro
folle.




Actionneurs:

Nous avons opté pour deux types d’'actionneurs.

Des moteurs a courant
continue a moto réducteur
gui actionnent les roues.

# Des vérins électrique pour
les bras rétractables.




Capteurs:;

Nous avons choisi des un seul type de capteur.

#* Des capteurs Infra Rouge a T
sortie analogique situer g ‘
differemment pour une
couverture optimale.




Interface de Puissance:

# Les actionneurs (vérins et
moteurs) sont commandes
par un circuit qui est basé
sur le L293B.




Commande:

#* Elle est gere par un
microcontroleur de la

famille MOTOROLA
68HC12.
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Programmation:

Nous avons preferé utiliser plusieurs logiciels pour affiner
performances de MAZBENROBOT.

# La programmation esten C, ICC12
et guelques instructions en

assembleur.




Conclusion:

- Nous avons fais de notre mieux pour participer a ce
concoure, malgre des délais tres breves(3 mois), mais
nous espérons decrocher une bonne place dans le
classement et pourguoi pas la victoire !

- Nous remercions notre encadreur Mr. W. NUIBAT
ainsi que I'ensemble des membres de notre
département.

Merci.
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