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Organisation du projet

5 semaines (entre deux périodes de vacances scolaires)

Semaine 1 3h
Semaine 2 2h
Semaine 3 2h
Semaine 4 2h
Semaine 5 3h

Total 12h




Thématique

Les mobilités des personnes et des biens

Le challenge (ou défi) Robot mobile transporteur autonome

Amener puis déposer un colis d’un point de départ a
un point d’arrivée en évitant les différents obstacles

fixes ou mobiles lors du parcours.
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2 types de robots mis a disposition (1 robot par équipe)

Robot avec élévateur
Arduino-Matlab

Il peut transporter le colis
avec un élévateur

Il se programme sous
environnement
Matlab/Simulink/Arduino

motoréducteur
codeur

Q\ﬂf...

servomoteur

Y

Capteur a
ultrason

e

Robot BitBot
Motoréducteur micro-python

Capteurs de ligne

Capteurs de
lumieres

Bandes de Leds &
Néopixels

Communication Radio pour
signaler des anomalies

Il peut pousser le colis ou le
transporter

Il se programme sous
environnement Python




Organisation des équipes de projet et matériels nécessaires

=Equipe de 4 éléves (5 maxi) pour deux classes de 22 éléves — 11 équipes de 4 éléves

=Matériels a disposition
*4 Robots avec élévateur Arduino-Matlab
*7 Robots Bit Bot micro-python
*22 PC (1 PC par éleve)
*Des guidances pour chaque activité
*Des ressources pour chaque activité
*Des modeles (a compléter) pour chaque activité

*Des appareils de mesure (oscilloscope, multimétre, tachymetre...)




Déroulement

3 Sprints (méthode Agile/Scrum)

(4 4 ' 4

Etat de I’art

Modélisation Intégration
Expérimentation Simulation finale
de solutions

IHl H2 H3 H4 H5H6 H7 H8 H9 H10 H11




Déroulement

4

SPRINT 1

i Etat de I'art

Expérimentation
de solutions

\

4 Robot 1
Variation devitesse
Mesure déplacement
Détection d’obstacles
Pilotage Servomoteur

<

J

X

Robot 2
Variation devitesse
Détection de lignes
Signaux lumineux
Communication Radio

g

k-

SPRINT 2

Modélisation
affinage paramétres
amélioration performances

écarts modeéle/prototype

Deplacement Robot
Loi de commande
de vitesse
Rayon de braquage
Freinage

Déplacement colis (servo)

i A6

. /

SPRINT 3

e

Intégration
finale

-

Robot 1
Programme global
stateflow
Suivi du chemin et
dépose du colis

b 4

Robot 2
Programme global
micro-python
suivi du chemin
et gestion anomalies

.

Intégration chassis

- .




Présentation H1

Equipe : Appropriation du projet - Découverte du challenge / mise en place des groupes

A 4

Expérimentation H2 H3 H4

Mise en ceuvre du moteur + réducteur + Mise en ceuvre du codeur incrémental Mise en ceuvre d'un capteur ultrason Mise en ceuvre du servomoteur.
iati i i uvre capteurs suivi de li i uvre du u i i uv Sopix
roue + variation de vitesse Mise en ceuvre capteurs suivi de lignes Mise en ceuvre du module radio Mise en ceuvre des Leds Néopixel

A 4

Modélisation/Simulations H5 H6 H7 H8

Simulation multi-physique du déplacement du robot et de la stratégie de Simulation multi-physique pour prévoir la distance d’arrét du robot
déplacement Simulation multi-physique du servomoteur et chariot élévateur pour déplacer le colis

A 4

Intégration finale / Programmation H9 H10 H11

Mise en ceuvre du programme global de suivi de chemin + gestion des obstacles + dépose du colis (diagramme d’états Stateflow)
Programme global (micro-python) du suivi du chemin et gestion des anomalies
Intégration chassis (Bonus)

Challenge / Concours H12



Etat de I’art, Expérimentation de solutions H2 H3 H4 Eleve 1

Exemple: Comment faire varier la vitesse du robot ?

Expérience découverte principe

P2 @)@ Valider programmation
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Modélisation/Simulation H5 H6 H7 HS8 Eleve 1 et 2

Exemple :Valider le modeéle de la motorisation

teme paur imen
e cannestant une batterie | B au
ruree & aimen tation exteme et o I sonnactant 31

pilotes de moteut el imenter s moteurs. Vous
connecteur de baltene su en ulisant une
VIN:3us iz Garapien, I et recommandé
pasitiart OFF. Un fob i
ftreactive,

Finterrupiens d'sk
rur o alimentation peut

i W e
e M

o tarts peut commungaer

Sommaire
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100:1 Micro Metal Gearmotor HP 6V

‘ Polol ftam #: 1101 2 shock
2. Les ressources 3 disposition . ey
5 Modelaton un motoréhcteu muni dsarou . i
3.1 Préparation de la simulation.. 5 B Frea shoming i US4 ©
. -t i
interpr
i . : 26 Contrble des moteurs [T ————
2. Modélisation cinématique du robot sur le sol y e
=des ressources o -
2.2 Définition des lois de commande des roues afin de s uivre une trajectoire. .
— i
4.3DEFIELEVE a Somatie 3
i ackaniezs o
4.4 DEFIELEVE " ol ' e
Premisre prise en main du modél

This: geamotar is  miniture gh-powse, 6V brushed DC motor win 3 100.37:1 metal gead
D-shaped gearbox ofput shaftis 8 mem long and 3 mm in diameter

| Parsmetre.modelen | + |

Key speciications
7 % voie du zobet - distance s .
gl voltage | no-load performance

=des parametres :
a renseigner i w
dans le modele

23 %% Caractéristiques des reducteurs
24— rea-100;

stall exirapoiation
&Y | WMORPMTOmA | 1.7kgem (24 ozl 15A

3 modele motorisation* - Simulink primary and secondry school use = 8 X @V
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Modélisation/Simu

lation

H5 H6 H7 H8

Eleve 1 et 2

Valider la stratégie de déplacement |

mRenseigner dans le
modele la loi entrée

I

sortie de la cinématique

du robot sur le sol

)

Z’ Editor - Block: modele_rover_1_PROF/loi de commande consigne en vitesse

| Parametre_modele.m

| loi de commandeconsigne en vitesse des mote

e W om

function [Wgref,Wdref] = fon (Vref,Wref,x,b)
3

Wdref = (Vref+0.5% (Wref*b))/x;

Wgref = (Vref-0.5* (Wref*b))/xr:

%% coordonnées des cibles a atteindre
% coordonnées cible départ

X1=0;

¥1=0;

% coordonnées cible arrivée

X2=0.9;

¥2=0.9;

=sDéterminer le chemin afin de rallier le point de
départ au point d’arrivée en évitant les obstacles

% coordonnées des points de passage
X3=0.2;

¥3=0.5;

% création du tableau de valeur des coordonn

Coordonnee cible=[X1 ¥1 ; X2 ¥2]:

sSimuler le déplacement du robot et valider la stratégie adoptée

Y 4

trajectoire du robot

0.9 ¥

0.8

0.7

o - >

Zos
0.4 pK

0.3

W} cible
S trajectoire centre du robot
— — —trajectoire centre roue droite
— — — Irajectoire centre roue gauche

0.2 [

0.1 *

_..____ _

¥

|
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Intégration finale / Programmation

H5 H6 H7 H8

Equipe

=Mise en ceuvre du programme global




Intégration finale / Programmation H5 H6 H7 HS8 Equipe

=Mise en ceuvre du programme global ) (+)(2) (2 (o)@ @M (@) (a)

Mode Nouveau Charger Enregistrer = Flasher  Fichiers REPL  Graphique | Zoomer Dé-zoomer

% | Challnge t2h SuviLigne V0S.07 X |
pwm_left = 1023 + valid_speed(speed_left)

68

5 if speed_right >= 0:

70 dir_right = 0

71 pwm_right = valid_speed(speed_right)
72 else:

73 dir_right = 1

74 pwm_right = 1023 + valid_speed(speed_right)
75 pin_dirMotL.write_digital(dir_left)

76 pin_pwml.write_analog(pwm_left)

77 pin_dirMotR.write_digital(dir_right)

78 pin_pwmR.write_analog(pwm_right)

80 # beep du buzzer de durée '"tme"
51 def beep(tme):
pin_buzzer.write_digital(l)
sleep(tme)
pin_buzzer.write_digital(0)

@
8

de

(i

clignote():

# rouge

for pix in range(®, len(np)):
np[pix] = (bright, 0, 0)

np.show()

o1 sleep(560)

92 # vert

9 for pix in range(®, len(np)):

04 nnlpixl = (0. bhrisht. Q)

588388 ¢ 8
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Intégration finale / Programmation H5 H6 H7 HS8 Equipe

="En bonus

Intégration d’une coque sur le chassis afin de protéger les composants

Concours / Challenge H12 Equipe

=Présentation des résultats obtenus

mDémonstration du fonctionnement




lcee ”'9“59‘535% Sciences de l'ingénieur ‘—m“"‘"“"‘“ﬂ"
Pierre-Paul Rigue ]
HautE-harnnne

acadimie
[oulnnse

Educaltion
mariangle

EN Lycée de I'Espace

T T sLie PiEime-Fall fdUeT - ST Driki td AAMEWLLE
umhﬁm : i

BILAN

Projet Sciences de I’Ingénieur:

Lycée Pierre-Paul Riquet
Saint Orens

- Nombre d’activités proposés 14

- Nombre d’activités réalisés pour chaque éléve 3

Retour des éléves aprées 2 semaines de projet

- Projet concret et motivant avec un fil conducteur.
- Mise en pratique des cours théorigues.

- Les activités pratiques ont un lien.



