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Introduction

* Le grand incendie de Québec en 1866 brile presque 3000 batiments
en une seule journée.

* Les feux de forét enregistrés en 2021 montrent une augmentation de
40% par rapport a la moyenne de |la derniere décennie.

* Avec les nombreux progres technologiques et leur grande
disponibilité, ces évenements nous ont inspirés a deévelopper un
véhicule pouvant détecter les flammes et les éteindre rapidement,

avec precision.



Capteur a niveau d’eau
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Composantes du capteur:
1. 5 traces de puissance fait a partir cuivre
2. 5 traces de détection fait a partir cuivre
R R 3. 3 résistances: deux 100 ohm

e Cnimmane un 1000 ohm
4. J3Y (transistor)
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Capteur de flamme
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Principe:

Mesure l'intensité du

rayonnement infrarouge

760-1100 nm

Utilité:

1. Detecter la présence de
feu

2. Calculer la position
générale d'un feu

Composantes du capteur:

1. Photodiode recouverte
d’epoxy noir YG1006
Comparateur LM393
Potentiometre 10kQ
DEL courrant et DEL
signal
Résistances
condensateur
céramiques 0.1 uF




Capteur Ultrasonique

#include "SRO4.h"

TRIG_PIN = 9;
ECHO_PIN = 10;
BUZZER_PIN = 8;

distance = sr@4.Distance();

This circuit is for UNDERSTANDING of circuit and MAINTENANCE purposes ONLY
This is NOT for manufacturing purposes

* Mesurer la distance des
obstacles

* Calcul de vitesse

+ Evitement d’obstacles

1. Emission d’impulsions
électrigues a 'aide d’un
oscillateur de quartz,
convertis en ultrasons de
40kHz
Les impulsions
ultrasoniques sont réfléchis
sur I'obstacle
Les impulsions réfléchis sont
captées
En multipliant |a vitesse du
son par le temps que l'onde
prend pour revenir, nous
obtenons la distance
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*  Amplificateur
* Filtre passe-bande

* Comparateur



l Test de

flamme

Tester la portée et le champ de
vision du capteur de flamme

Test

Graphiquel: Test de portée du capteur

dultrason

par le capteur et la distance
mesurée par une regle

Test a haute et basse
température

La vitesse du son change selon
la température.

Graphique 1: Distance captée par I'ultrason  différente température en fonction de la distance réelle mesurée a I'aide d'une
regle
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Test niveau
d’eau
Tester la valeur qui return sur

le serial monitor selon la
submersion du capteur.

Graphique #1: valeur du return en
fonction de la submersion
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Composantes du camion

4 roues moteurs

1 capteur de niveau d’eau

5 capteurs de flammes

1 capteur de flammes a 5 direction
4 capteurs ultrasons

2 pompes a eau

1 buzzer

1 bouton on/off
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1 Arduino méga
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. 1 batterie a 12V
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. 1 servo moteur
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. 3L298N (module pilote de moteur a courant continu)
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. LM2596 (convertisseur de voltage)
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. Lumieres et boutons

/ Q
A
/ Q A
) )




Présentation
d’'un systeme
fonctionnel




Facilité:

* Trouver les
composantes
nécessaire

* Trouver des
alternatives pour
gue le véhicule
puisse fonctionner

Difficulté:
* Faire un contenant d’eau qui
ne coule pas

La construction du véhicule
était longue et compliqué

Moteurs défectueux

DISCUSSIO n Pompes trop faibles

Capteurs de mauvaises

qualités

Coder avec du matériel de
mauvaise qualité



Conclusion

Amélioration:

Trouver un autre
capteur de niveau
d’eau.

Trouver un meilleur
capteur de flamme

Etudier la relation
entre le poids et la
force des moteurs
pour avoir des
mouvements plus
precis

Conclusion:

* Difficile de crée un
véhicule miniature

e Beaucoup d’ajustements
de piece

e Beaucoup de problemes
avec le matériel



