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REST}ME

L,ffidisation des systèmes est une technique permettrnt de rfiuire les efforts des æirr3

trmnairs- I-a realisation du système d'arrosage automatique fait appel à div€rs û

mdi.|s et logiciels. Dans ce projet, nous contrôlons la teneur d'eau dans la tefie d'uae Êcl

mtinue. Il s,agit d,un systàne, constitué de trois parties mporJant€s la partie détectio i

bæ des capteurs d'humidité et de niveau d'eau, la partie commande à base &

miqocontrôleur pIC 16Fg4, et la partie hydraulique à base d'une pompe, des uyu'

d'anosag9s et de réservoir-

C.e qrutème est utilisé en vue de remplir st contrôler la fonction d'ærosage' Il nous epægne h

ænsommation d'eau.
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Abstract

The automation is a technique for reducing the efforts of human activities' The

realization of automatic sprinkler system uses various tools, hardware and software' In this

trojæt, we control the water content in the Eafth in a continuous $ray' Ifs a system'

misting of three important parts part detection in sensor-based the humidity and water

lnel, part PIC 16F84 microcontroller based control, and basis of a hydraulic part pump'

wd€ring hoses and the reservoir.

This system is used to fi||and check the function of watering' It spares us $'ater

oonqtion
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