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روبوت متحرك على أساس استشعار المسافة بالموجات فوق وإنجاز ھدفنا في ھذه المذكرة ھو دراسة  ملخص: 

الصوتیة التي تتجاوز العقبات. یتكون من ھیكل مزود بمنصة متحركة وأربع عجلات: عجلتین ذات محركات 

 وعجلتین بدون محرك لضمان توازن الروبوت.

خدم لاكتشاف العائق، یتم ضمان التغلب على العائق بواسطة نظام عبر مستشعر بالموجات فوق الصوتیة یست 

 والحصول علیھ بواسطة بطاقة التحكم التي تعید الأمر إلى محرك تیار مستمر لتركیب منصة الروبوت.

   استشعار، عائق. روبوت متحرك، :الكلمات المفتاحیة

 

Résumé :  Notre but dans ce mémoire est l’étude et la réalisation d’un robot mobile basé sur un 

capteur de distance ultrasonique qui dépasse les obstacles. Composé par un châssis avec une 

plateforme mobile et quatre roues : deux roues motorisées et deux autres libres pour assurer 

l’équilibre du robot.   

Le dépassement de l’obstacle est assuré par un système via un capteur ultrasonique utilisé pour 

la détection de l’obstacle, et acquérir par la carte de commande qui renvoi l’ordre a un moteur 

DC pour monter la plateforme du robot.   

Mots clés : robot mobile véhicule, détecter, obstacle.  
 

Abstract: Our goal in this thesis is the study and realization of a mobile robot based on an 

ultrasonic distance sensor that goes beyond obstacles. Composed by a chassis with a mobile 

platform and four wheels: two motorized wheels and two others that are free, to ensure the 

balance of the robot.  

The obstacle surpassing is ensured by a system based on an ultrasonic sensor used for the 

detection of the obstacle, and acquire by the control card that sends the order to a DC motor to 

mount the flat shape of the robot.  

Keywords: Robot mobile, vehicle, obstacle, detect. 
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 Atmel : C’est un fabricant mondial de composants à semi-conducteur.  
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de microcontrôleurs qui le mettent en œuvre.  

 Capteur B : capteur ultrason Bas. 

 Capteur F : capteur ultrason frontale. 

 GM : Gear Moteur. 

 GND : Ground.  

 L.A.A.S : Laboratoire d'analyse et d'architecture des systèmes.  

 LED : Light Emitting Diode.  

 l'I.N.S. A : L’institut national des sciences appliquées de Lyon.  

 Linux : Linux est, au sens restreint, le noyau de système d'exploitation Linux, et au sens 

large, tout système d'exploitation fondé sur le noyau Linux.  

 MD : Moteur Droit. 

 ML : Moteur Left (Gauche). 
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 USB : Universal Serial Bus.  

 VCC:  Voltage at the Common Collector. 

 VSS : Voltage for Substrate & Sources. 
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