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BILAN DE L'ETUDE DE MARCHE

Secteur d'utilisation /




Nombre d'années de service des panneaux

solaires
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Méthodes de nettoyage des panneaux

Pas de nettoyage

Eau de pluie

Nettoyage personnel (
brosse, jet d'eau,
detergent, balais,

raclette en caoutchouc,

long manche..)

Contrat avec
I'entreprise instalatrice
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Le Sud de la France, avec une valeur d’ensoleillement
moyenne de 1.760 kWh/m2/an et avec 20 m2de panneaux
solaires, rapporterait I'equivalent de par an pour un
investissement de 10 000k.
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DIAGRAMME « BETE A CORNES »

A qui le produit rend il service ? Sur quoi agit-il ?
. Propriétaire de panneaux | | Panneaux solaires

. ) AN

Nettoyeur de panneaux
solaires

Dans quel but ?
Nettoyer les panneaux solaires sales




DIAGRAMME PIEUVRE

Fanneaux
cales

Environnement

Termps

-I . . .
Panneals d'utilisation

propres

Robot
Type de de nettoyage

nettoyeur

lavage

=14=1a!

([intemperies)



CAHIER DES CHARGES FONCTIONNELLES

Fonction :

Nettoyer le panneau solaire ( 20m?)

Pouvoir se déplacer sur
un planincliné

Etre suffisamment «endurant »
pour laver une surface définie de
panneaux et de revenir
base le travail effectuer

Détecter les bords du
panneau solaire/ tourner
droite gauche

Faire évoluer le robot

Dbjectit

Nettoyer entierement le panneau solaire

S'assurer que le robot
puisse avancer sans
tomber

Créer un programme permettant le
parcours du robot

Détecter les bords afin
d'éviter que le robot
tombe ou sorte des

champs photovoltaiques,
faire tourner le robot

Temps de lavage : 3623s
(1h)

Description

Utilisation d'eau suivi d'une raclette

Roues avec un matériaux
adhérent (diameétre élevé)

Utilisation du langage Arduino,
recherche de la vitesse optimale

Ultrason et deux
encodeurs pour le
déplacement des roues

Utilisation de deux
moteurs a CC 15V
deux roues de 13,6cm de
diametre
deux roues folles (billes)

Détecter les bords du panneaux solaires et
faire en sorte que le robot se déplace sur la
totalité de la surface occupée par les

Il faut qu'il puisse
détecter les bords, et que

Détecter les bords, traiter la
trajectoire du robot, retour a la

Encodeurs et ultrasons :
précision de 1cm, si bord

Adhérence, poids et

de gestion o s son poids ne I'entraine base, capter les différentes . ente
. panneaux, de droite a gauche et de en haut P »cap , assez fins P
pas vers le bas données
en bas.
Niveau de priorité Haute Haute Haute Haute Haute




Laver les Alimenter Apporterla Batterie

panneaux SOHICS
Déplacer Détecterles Capteurs
obstacles
Guider le robot Roues
Transformer
énergie électrique
en mécanique Moteur
Distribver et Stockerle - :
stocker produit lavant Réservoir
Distribuer le Ré )
produit lavant eservolr
d'eau
Répartirle
produit lavant Raclette
Envisage...
Mise en Activer le robot
marche
Commande
- a distance
Eteindre le
robot
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Déchets : (poussiére,
matiére organique etc)
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Nettoyeur de pgnneaux solaires




= / . A "’A/ ’/ ‘/f/. ‘—/ L_‘ﬁ .l—H-F . L *— L—L& ‘ *\\\\\\\ L -~

' o e - ——— T

““‘o @ v . .

\ )
' W e - ——

- - ‘
. . E ON !
v "‘

.
¢ B 4

- . —

” ’ ’
,,,,,
,,,,,,,,,

n“

B

pre. gy wem— T



DIFFERENTES SOLUTIONS... AUXDIFFERENTS
PROBLEMES ...

Treuil / rails
Inclinaison de
la surface Logique de ) Capteurs ultrasons /
Roues dotées d’un fort déplacement infrarouges
coefficient de frottement
Aspirateur a poussiére > Brosse rotatives

Lavage a sec
ou humide ?

\ 4

Nettoyeur a vapeur Stockage de I'eau




DIFFERENTES IDEES ....




VIDEO EXPLICATIVE DU NETTOYAGE D'UN
ROBOT
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L. Origine
- % (f) Robot n°2 Pour roues 1
+-{§) Contraintes dans Test
(&) Capteurs

+-{A] Annotations
3= Matériau <non spécifis
&> Plan de face
&> Plan de dessus
&> Plan de droite
1. Origine
+.[[@ Boss.-Extrul
¥) @ Enlév. mat.-Extru.l
+-[@) Enlév. mat.-Extru.2
¥ @ Boss.-Extru.2
sl @ Enlév. mat.-Extru9
¥) @ Enlév. mat.-Extru.8
+ (@) Enlév. mat.-Extru12
E (-) Esquissel8
o @ () Maintient bille<2> (D&
+ % () Maintient bille<3> (Dél
' (-) Bille 019.05mm<2> (D¢ |
@ () Bille 919.05mm<3> (D
s Q Equerre moteur<3> (Défar
@ Equerre moteur<d> (Défar -
3 Q Motoreducteur_Corps pot
+ %) Motoreducteur_Corps pou
¥ Q (=) Motoreducteur_Méplat
+ % (=) Motoreducteur_Méplat
11§ (-) Roue robot pour asserr
+ Q (-) Roue robot pour asserr
-8 (-) reservoir<1> (Défaut<«
- [} Contraintes
+-L_] Bille avant droite
+1-__| Bille avant gauche
+)-L__] Equerre moteur gauch
4] Equerre moteur droit
+1-__] Moteur Droit
+1-(__] Moteur Gauche
A Coincidente32 (Moton
© Coaxialel0 (Motoredus Y
A Coincidente34 (Moton Zﬁ
(@) Coaialel (Motoreduig Il

,( Coincidente35 (Robot -
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Vitesse (km/h) Vitesse (m/s) Surface (m?2) Nombre de "bandes" de 30 cm Temps de lavage d'une bande (s) Temps de lavage de la surface (s)
0,0036 0,001 20 15 1342 20000
0,0072 0,002 . 20 gl | 15 L 67 10000
0,0108 | ) = :5 o,cc_);) — —( b} — =S Q » JAN V — 527‘, - 1) 6666,666667

— g — — A e — A ] gy — X =7 \ h— - — 4

0,0144 0,004 20 15 335 5000
0,018 INLNID M0, 005 20 15 268 4,000
0,0216 IN\U DU |0,006 20 15 224 3333,333333
0,0252 0,007 20 15 192 2857,142857
0,0288 0,008 20 15 168 2500
0,0324 0,009 20 15 149 2222,222222
0,0396 0,011 20 15 122 1818,181818
0,0432 0,012 20 15 112 1666,666667
0,0468 0,013 20 15 103 1538,461538
0,0504 0,014 20 15 96 1428,571429
0,054 0,015 20 15 89 1333,333333
0,0576 0,016 20 15 84 1250
0,0612 0,017 20 15 79 1176,470588
0,0648 0,018 20 15 75 1111,111111
0,0684 0,019 20 15 71 1052,631579
0,072 0,020 20 15 67 1000
0,0756 0,021 20 15 64 952,3809524
0,0792 0,022 20 15 61 909,0909091
0,0828 0,023 20 15 58 869,5652174
0,0864 0,024 20 15 56 833,3333333
0,09 0,025 20 15 (YA 800
0,0936 0,026 20 15 52 769,2307692
0,0972 0,027 20 15 50 740,7407407
0,1008 0,028 20 15 48 714,2857143
0,1044 0,029 20 15 46 689,6551724
0,108 0,030 20 15 45 666,6666667
0,1116 0,031 20 15 43 645,1612903
0,1152 0,032 20 15 42 625




TRAVAIL SUR LES DIFFERENTS CAPTEURS

Capteur Avantages Inconvénients
R Précis Interférences dues a la chaleur des
panneaux (aveuglement)
Position Solution mécanique / Bricolage
Difficulté pour remonter sur le panneau
ILS < s :
apres détection du bord
Roue folle + Détecte bien les : ,
.y : Solution mécanique
ILS variations de niveau
Proximité Meilleure solution Colt éleve




1

Tant que

Capteur=0

?
/Codeur Droit
/Codeur Droit

/
/

COTE PROGRAMME

Si
Capteur =1

Correction_trajectoire

Virage

Correction_Trajectoire

Fin Tant que
Capteur =0

Compteur +1 ->
Compteur

Compteur > 10

Retour_Base

Avance_Longue

Fin Tant
Que 1




COTE PROGRAMME

Si

Capteur =1
& Delta_rfy

Delta_roues =/= 0

Si

o Capteur = 0

1
4>
Moteur_droit
1->
Moteur_gauche

Delta_roues > 0

Delta_roues < 20

o

Delta_roues < 0

1->
Moteur_Gauche
(o)
7
Moteur_gauche 1>
Moteur_Droit
1->
Moteur_droit

ANAE




Moteur

gauche

Codeur
gauche

COTE CABLAGE

Moteur

*droite

Alimentation moteur
» 12,5V

-\

Codeur
droite

Batterie Carte Arduino
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Annotations
%> Plan de face
%3 Plan de dessus
%5 Plan de droite
3y Origine
By (f) Toit<1» (Défaut<<Def
S By () Assemblage Robot 2<

23 Plan de dessus

%% Plan de droite

1, origine

If Contraintes
B @1 (- Roue Zeme Robot<1»
S8, @1 () Roue Zeme Robot<Z»
8 () Roue maintient 2<1> (Déf
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3 Plan de dessus
23} Plan de drote
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Modele retenu

Test assemblage final *

@ Rechercher dans |aide de SolidWarks
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Editer le Insérer des Contrainte Répétition Smart Déplacer Montrer les Fonctions
composants linéaire d... le comp...
composant Fasteners composants
- - - cachés -

Géométrie

d'assemblage  de réfé...

B e y 2

Mouvele Nomendature Vue Esguisse Instant3D
etude de édatée avec lignes
mouvement d'édatement
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@ﬂﬂ Testassemblage final (Dé
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[+-[A] Annotations
Plan de face

Plan de dessus

\<§ Plan de droite

. Origine
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j-@ Contraintes dans Test ass
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i-[A] Annotations
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Matériau <non spécifie>

5 Plan de face

Q Plan de dessus
& Plan de droite
. QOrigine
j.@ Boss.-Extrul
j-@ Enlév. mat.-Extrul
j-@ Enlév. mat.-Extru2
j.@ Boss.-Extru.2
j-@ Enlév. mat.-Extru.8
- &) Enlév. mat.-Extru12
[ % (-} Maintient bille<2> (Défau
I % (-] Maintient bille<3> (Défau
It % (-] Bille 19.05mm=2> (Defa
-8 () Bille g19.05mm<3> (Défa
[ %ﬁ Equerre moteur <3 (Défa
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[ %ﬁ Motoreducteur_Corps po
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%\q {-1 Roue robot pour assen
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%\q (-3 couvercle reseroir<2
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CONSTRUCTION DU ROBOT




- gotronic.fr
- Banque de donnees images
autorisees
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