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2 Le projet consiste a concevolr et fabnquer une interface electronique embarquee pour le vehicule tout-terrain Baja Nordic Wolt, utilise lors des competitions Baja SAE organisées g
| par la Society of Automotive Engineers. Cette interface, destinée au pilote, permet d'afficher en temps réel des informations cruciales telles que la vitesse du véhicule, la vitesse de
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Exigences :

rotation du moteur (RPM), la temp¢erature du boitier de transmission, ainsi que 1'etat des kill switchs. L'interface transmet ¢galement ces donnéees a distance aux membres de 1'equipe
«. afin de surveiller les performances du véhicule durant la course. Le dispositif, robuste et compact, est con¢u pour fonctionner efficacement dans des conditions extrémes, allant de -
= 50 °C 280 °C, et d01t remster a I'eau, la neige, la boue, ainsi qu'aux contraintes mecaniques importantes rencontreées en competition.

Objectifs:

Reéaliser une mterface d’un véhicule BAJA de ’'UQAR - Concevorir et réaliser un boitier ¢lectronique pour I’'interface du véhicule
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Oblectl[s.

Exigences :
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- Capteur de vitesse du véhicule - Résistance a des temperatures extrémes : de -50 °C a +80 °C
- Capteur de vitesse de la rotation du moteur - Bésistance aux chocs
- Capteur de température du fluide de transmission - Etancheite
- Ftat des kill switches - Conception de systemes "¢te" et "hiver" interchangeables
- Affichage sur un écran et Communication des données avec LoraWAN - Simplicite d’installation et d’ouverture
- Résistance aux vibrations
Spécifications : ! - Lecture et affichage des donnees via €cran
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Utiliser un Arduino MKR WAN 1310

Fonctionnel a des températures extrémes Spécifications :
Résistant aux chocs et vibrations - Utilisation d’un Arduino MKR WAN 1310
Capteur résistant 2‘1 l’eau et aux débrls 3 SOUS-bOltler 1mpr11’ne 3D p()ur Chaque mOde (ete/ hlVer)

Capteur de vitesse du
véhicule \
Capteur de vitesse de
R —
rotation du moteur

Capteur de

température du fluide | =————————————————)
de transmission

TO DO LIST :

Réaliser la communication LoraWAN INTSIG
Réaliser les tests de résistance aux POST

chocs et vibrations

Ameéliorer 'étanchéité pour atteindre

s e , ey . ADCO
ndi ADCn
Finaliser le montage des connecteurs INT.SIG

’indice IP67

multibrins

Coller les circuits pour limiter les effets

des vibrations

Tester Uintégration du systeme complet

dans le Baja

Arduino MKR
WAN 1310
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- Isolation thermique

- Résistance chauffante pour I’hiver

o I T T TR - Dissipateur thermique passif pour I’¢te

- Configuration de 'ADC - Vérification de l'état des killswitches
- Configuration du timer/compteur

Température en fonction du temps

A toutes les A toutes
1 seconde les 50 us

y = 0,0406x + 26,696
R?*=0,9551
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Calculs et affichage Interruption

- Calcul de la vitesse du véhicule - Mesure du nombre de dents pour la vitesse
- Calcul de la vitesse de rotation du moteur vehicule
- Mesure de la température - Mesure du nombre de dents pour la vitesse de
- Affichage des données sur l'écran rotation du moteur
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PROCESSING
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