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Le référentiel : 4 4  Architecture matérielleLe référentiel : 4.4. Architecture matérielle

(extrait techniques de (extrait techniques de 
l’ingénieur S 8 100)
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Les autres capacités & savoirs visés:Les autres capacités & savoirs visés:
Partie 1: numération

représentation binaire
opérations booléennes

Partie 2:  Algorithmique
La machine est ici un robot. possibilité dans le cas de TD ou de projet de 
tester la rapidité ou l’efficacité des algorithmes (labyrinthes, tris….).
Analyse d’image, dans le cadre de projet.

Partie 3: Programmation 
Mise au point de programme.
Utilisation de langages de différents niveaux 
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Choix du matériel:Choix du matériel:
Les critères : le coût, 
programmable,  ouvert…

Lego Mindstroms
R b  A  EdRobot Arm Edge
Thymio
ArduinoArduino
Ma-Vin
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Thymio2Thymio2

http://www.youtube.com/watch?feature=pl
ayer_embedded&v=8RiEDT8bsOs
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Langages et simulateursLangages et simulateurs
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Choix réalisés et constatsChoix réalisés et constats
Le bras

structure sérielle
Pilotage référentiel articulaire/cinématique inverse?

Moteurs à courant continuMoteurs à courant continu
Problème des origines
Pas de variation de vitesse prévue

L’i f  d  dL’interface de commande
RAC  (version1)

Pas de pilotage en simultané prévu en mode scriptPas de pilotage en simultané prévu en mode script

Robotic Arm Edge (version2)
Simultanéité possible mais pas de simulation

Le simulateur
« ouvert » mais pas de façon simple…
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Projet N°1 : PACSSProjet N 1 : PACSS
Développer une application permettant de concevoir une 
structure sérielle 3D (dimensions et liaisons) et qui 
exporte la structure dans « Robot_simul »
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Développement du projetDéveloppement du projet
Modélisation du Robot 

« Arm Edge » et génération des .STL

Intégration des modèles 3D et Intégration des modèles 3D et 
définition des liaisons dans Robot_simul: 

Développement de PACSS (python2.6 et VTK)
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Les activités « élèves »Les activités « élèves »
Programmation du bras robot en python pour répondre à 
un besoin : saut d’obstacle par exemple, ou évitement de 
positions singulières (fournies).

La modélisation est alors fournie, de manière à calculer les points de 
passage, le programme doit générer un fichier selon le même codage 
que l’application source du robot (.DAT)q pp ( )

Décodage du fichier .dat
permettant le pilotage des 
moteurs. 
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