Robotique en ISN

Activités envisagées et aspects pédagogiques
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Initiation a la robotique

Savoirs ' Capacités Observations
'Découverte d’un systtme |+ ldentifier les différents composants d'un Oin propose des activités adaptées aux
robotique et de sa |minirobot et comprendre leurs riles respectifs. equipements et logiciels disponibles dans
programmation '+ Décrire un systéme 2 événements simple a 'etablissement.

'aide d'une machine 2 états finis.

|+ Programmer (dans un langage de haut niveau)
{un minirobot pour lui faire exécuter une tache
complexe.

(extrait techniques de
I’ingénieur S 8 100)

(B) automate equivalent
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Les autres capacités & savoirs VISes:

Partie |: numeération

1 représentation binaire ;:r J’? ,
.-'_l,-ll-_'.'l‘.'llr :F'!j'._LJIQHI.:
"R

[ opérations booléennes

Partie 2: Algorithmique

1 La machine est ici un robot. possibilité dans le cas de TD ou de projet de
tester la rapidité ou lefficacité des algorithmes (labyrinthes, tris....).

01 Analyse d’image, dans le cadre de projet.

Partie 3: Programmation

1 Mise au point de programme.
01 Utilisation de langages de différents niveaux
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Choix du matériel: i
|

i - %ﬁ.—__—r *

» Les criteres :le colt, | | E—
programmable, ouvert... O =HAER —

Lego Mindstroms
Robot Arm Edge
Thymio

Arduino
Ma-Vin

Formation ISN - 10/05/12 - Ch Velut



Thymio?2

Capteurs et actuateurs

Thymio II dispose d'un grand nombre de capteurs et d'actuateurs :

5 touches capacitives
avec indication d'activité,

; . iz ON-OFF
niveau battere Li-Pa Y COmpris

support crayon

haut-parleur

connexion USE
{recharge et pregrammation)

lecteur carte mémaire

crochet pour remorque

2 capleurs de proximité

microphane sur ‘armére

récepteur télecammande
infrarouge

acceélérometre 3 axes fixations mécanigues

5 capteurs de proximité

sur favant 2 roues controlées
http://www.youtube.com/watch?feature=pl en vitesse
_ . 2 capteurs au sol
ayer_embedded&v=8RIiEDT8bsOs (suivi de lignes)
39 LED pour capteur de température

visualization des capteurs

bouton reset
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Langages et simulateurs

programmation

tests projets sur robot virtuel | utilisation ?

multiplication des postes "éleves" j

Simulateurs & langages

& développement de communautés

Pas encore de standard
4 opensource

/A ouverture a d'autres robots

o
(. Microsoft Robotic Developper Studio
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Choix réealisés et constats

» Le bras

» structure sérielle s
1 Pilotage référentiel articulaire/cinématique inverse!?
» Moteurs a courant continu

1 Probleme des origines
1 Pas de variation de vitesse prévue

» Linterface de commande
» RAC (versionl)

1 Pas de pilotage en simultané prévu en mode script

TR T T s —— -

Fhr Semition dccenoir Ve Opsiom A popor

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

» Le simulateur
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Projet N°1 : PACSS

Developper 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 projet

Modelisation du Robot

« Arm Edge » et génération des .STL

Intégration des modeles 3D et
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Developpement de PACSS (python2.6 et VTK)
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Les activités « éleves »

Programmation du bras robot en python pour répondre a

un besoin : saut d’obstacle par exemple, ou evitement de

positions singulieres (fournies).
La modélisation est alors fournie, de maniere a calculer les points de

passage, le programme doit générer un fichier selon le méme codage
que I'application source du robot (.DAT)

Décodage du fichier .dat
permettant le pilotage des

moteurs.

| |
| essail.dat - Bloc-notes | = | [=] =X -1

e
E | P C 2 e T
FHCTer T_::!+:I:E'. Formaatc —H':-_'i'li:-'_|—;

CIC TAIWAN-ROBOTARM
Foa A, AN, A, AN, OEL AR,

5.0, O, O, o, 1,0, 5

o, 16, 8, 6, 0, 4, 64, 10
o.-19. o, o, O, &, 128, 19
. 0. 10, 0, O, 16, 16, 10
. 0, -5, 0, 0, 3. 32. 5§
By, Ak, Ak =¥, At A2H, B, F
0, 0, O, 5, 0, 64, 4, 5

o, D, 0,0, 21,0 1,21
o, O, O, 0,-15, 0, 2, 15
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