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Introduction

Il y a trois objectifs principaux pour ce travail pratique:

- Se familiariser avec une interface de communication avec le robot en utilisant
Bluetooth et Python.

- Capture et processing d’une image avec la caméra de l’e-puck2 pour détecter la taille
d’une ligne noire

- Régulation de la vitesse des deux moteurs à l’aide d’un contrôleur PI ou PID.
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E-puck2 -> Bluetooth -> Python

e-puck2 : Image caption + 
image processing

Python: Visualisation
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Caméra sur l’e-puck2

Technologie: CMOS

Pixels exploitables: 640 x 480

Framerate: up to 30 FPS
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Interface caméra - DCMI sur le microcontrôleur
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Interface caméra - DCMI sur le microcontrôleur
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Interface caméra DCMI sur le microcontrôleur
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Caméra sur l’e-puck2
En réalité, la caméra envoie beaucoup plus de bits, mais seulement la matrice de pixels de 
dimension 640x480 est la partie à exploiter. 

Datasheet PO8030D 8
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Objectif du jour
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Régulateur (P, PI, PD, PID)

Mesure avec la
caméra

http://stm32f4-discovery.com/2014/11/project-03-stm32f4xx-pid-controller/

But du TP, implémenter 
ces blocs en C
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Implémentation à l’aide des Threads
Le régulateur va être implémenté dans un Thread garantissant une fréquence rapide et 
constante, alors que la capture et l’analyse de l’image se feront dans 2 autres Threads 
séparés.

Piregulator

ProcessImage

CaptureImage

Image

Mesure

Image

Mesure

Thread

Image totale 1 Image totale 2
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Retour indicatif pour … l’amélioration des cours

Dès aujourd’hui et 
jusqu’au dimanche 23 mars à minuit,

Important!!!!

• Retour aux assistants / forum / feedback anonyme
• Retour indicative mi et fin semestre
• Evaluation détaillée
• Polysphere AGEPoly
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Enjoy TP4!
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