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PRESENTATION DE L’ ACTIVITE

Pour optimiser le port de charges lourdes dans un entrepét de
préparation de commande, certaines actions sont réalisées par des
robots. Dans ces entrepdts, les robots collaborent avec les humains et
participent a l'évolution du métier de préparateur logistique.

1-Mon probleme

Pouvoir se déplacer en suivant une ligne de maniére autonome et en
transportant une balle de Ping Pong

2-Mission
Se déplacer de maniére autonome en suivant un

parcours tracé en transportant un objet

3-Mon produit
Alphabot2-Ar

4-La finalisation
Une maquette fonctionnelle de mon robot
AVEC SON SUPPORT DE BALLE
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DEMARCHES partie CREATION/DESIGN

Dans un premier temps les éléves ont travaillé sur la phase de création avec formulation des
idées sur cartes mentale, ensuite évolution de croquis a la main en s’inspirant de la forme d’objets
(intervention de Monsieur RAMBAUD pour la partie design/création)

Dans un deuxiéme temps, la phase qui a été la plus difficile pour eux, celle de la conception a
I'aide d’un logiciel de DAO (Dessin Assisté par Ordinateur), Solidworks. Avec Prise en main du
logiciel, dimensionnement de la piéce, évolution des formes volumiques...

Troisiéme phase la réalisation sur imprimante 3D avec utilisation d’'un logiciel pour traitement des
fichiers de conception et choix de la couleur de leur objet.

DEMARCHES partie NUMERIQUE

L’objectif de cette activité est de proposer et mettre en ceuvre des solutions techniques afin de
faire se déplacer un robot, d’'un point A a un point B le long d’une ligne noire et d’éviter des
obstacles.

ACTIVITE N°1 : Comment détecter et suivre un chemin, en évitant les obstacles ?

Dans cette étude, nous allons analyser le robot a disposition dans la salle.

Il s’agit d’'un robot Alphabot2-Ar.

On cherche a identifier les contraintes imposées puis rechercher une solution
qui permet qui permet d’utiliser ce robot pour réaliser un prototype de suiveur
de ligne et d’éviter un obstacle.

L’ensemble sera, dans l'activité 2, piloté électroniquement grace a un
programme informatique.

ACTIVITE N°2 : Réaliser un robot autonome

Dans sa version réelle, une fois le programme installé et le robot active, le robot est autonome, il ne
nécessite pas d’intervention de 'lhomme, sauf lors d’une panne.

Dans cette deuxiéme étude, dans le cas du robot Alphabot2-Ar de chercher, identifier et mettre en ceuvre
une solution logicielle qui permet au robot d’étre autonome sur un parcours
imposé.

Afin de simplifier en partie cette étude, on impose que le traitement de
l'information soit réalisé par une carte ARDUINO UNO.

Cette carte compatible avec la base Alphabot2-Ar est située sous le plateau
haut du robot.

Cette carte est basée sur un microcontréleur ATMega328 cadencé a 16 MHz.
C'est une carte a microcontrbleur récente et économique.

Des connecteurs situés sur les bords extérieurs du circuit imprimé permettent
d'enficher une série de modules complémentaires.

Elle peut se programmer avec le logiciel Arduino, le module Ardublock ou bien Flowcode (un IDE de
développement graphique) par exemple. Pour faciliter le prototypage rapide (sans soudure) d’applications
diverses, vous disposez déja d’'un robot Alphabot2-Ar contenant des modules périphériques (capteurs, pont
en H, moteurs, interrupteurs, afficheurs, buzzer, support batterie ...). Ces composants sont déja pré cablés.




PRESENTATION DES EXIGENCES

que les éleves DOIVENT respecter

req [Modéle] Model[ Diag d'exigence 1.51J

«designConstraints
Etre esthétique

Id="1.51"
Text = "L'objet doit avoir des
formes agréables”

«usabilityRegquirements

Accéder a tous les
branchements ci besoin

Partie DESIGN

& &
«designConstraints

Id="152

Text = "L'objet ne doit pas
cacher les entrées des
branchements ci le robot a
besoin d'étre branché pendant
son déplacement.”

Partie NUMERIQUE

«usabilityRequirements
Les détecteurs doivent
aqueérir I'information

Transporter une balle de
ping pong
ld="1.5"
Text = "Le robot doit étre
capable de transporter une
balle de ping pong tout au

ld="1.5.3"
Text = "Me pas obstruer le
champs d'action des capteurs”

long du parcours”

«designConstraints
Avoir un poids minimum

Id="154"

Teaxt = "L'objet doit &tre 16gé
pour ne pas augmenter la
puissance des moteurs.”

Partie CREATION [”

«performanceRequirements
Protéger I'environnement

Id="1.55"

Text = "La matigre utilisée doit
avoir le moindre impact
environnemental”

«usabilityRequirements
Le robot doit &tre stable

Id="1.5.6"

Text = "Il faut éviter que le
poids de l'objet fasse dévier le
robot du parcours tracé.”

«designConstraint»
La balle ne doit pas tomber

Id="157"

Text = "L'objet doit avoir une
forme qui empéchera que la
balle tormbe "

aconstraints
Matieére plastique

coniranies
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«usabilityReguirements
Ne pas démonter le robot

«usabilityReguirements
Fixer I'objet au robot

ld="1.58"

Text = "L'objet ne doit pas
bouger ni tomber pendant le
déplacement”

Ild="1.581"

Text = "Me pas dévisser les
vis des entretoises qui
permettent d'assembler le
robot”
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«constraint»

Scotch double face

«usabilityReguirements «34

Ne pas fixer I'objet sur les
composants
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coniranies

Id="1582"

Text ="Tous les
composants doivent étre
accessibles.”




