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Objectifs du projet

e Gérer |la profondeur du robot-poisson
a I'aide d'un ballast

e Faire varier le volume immergé
depuis la surface




Conception : ballast a piston

e Principe d'une seringue

e Avantages:
o Précis
o Fiable

e Inconvénient:
o Frottements importants
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Conception : ballast a membrane

e Principe de la plongée
sous-marine

e Avantages:
o Absence de frottements du joint

e |nconvénient : ,
o Résistance de la membrane boite IP6%
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Simulation

37 caf vitessa(g,t,rho,v,n): TCRpF 2colle : 1% Fecondes
: S - gt {i-(rho'v)/n
;: ;T::ecd8~ vite.f.se li:\itt):[g.m.rho,v,cx,s): Frofondeur : 7.0 metres
4 spacd=vitesse_limite(g,m,rha,v,cx,s)
41 retury speed
42
43
44 =t povition(g,t,vho,v.m};
a5 eturre (120 CRsAR(E, T, Mo,V i)
4 "hn
47
48  Jef conplegr(t):
49 tr=1
e rature t
51
52
53 pef update():
54 glotal m,v,y,t g, rho,cx, =
55 yr=vitesze(g,t,rho,v,m)
1 t=conpteur{t)
57 print(y)
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61 caf draw(): AR (ARTVIRT 1RT
2 pelan() ey
63 pyxel. lina{X+2,Y,X+2,y,pyxal . COLOR_YELLOMW) ar. D1 LITIRD S350

&4 pyxel. rect{X,y, 5,5, pyxel .COLOR_RED) 1 it e



Conclusion : travail effectue cette annee

- Gestion de l'altitude du systeme

- Liste des composants nécessaires a la création du ballast

- Simulation de son fonctionnement



