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Un concours qui met en valeur les capacités créatives des éléves.
Principes généraux :

Parcourir Sm en s'arrétant dans une zone de 0,40m

Produit entiérement concu par les éléves

Pas de compétition, tout le monde repart avec les mémes lots

INTENDWANCE

Aucune liaison entre l'eguipe et le robot

SECRETARIAT ¥ Quvert aux éléves de la maternelle & la terminale

IVICE SOCIAL CYBERTECH est motivant pour les &léves puisquiils sont acteurs de leur projet ;
CYBERTECH développe lesprit créatif et des démarches technologigues et scientifigues |
CYBERTECH génére un travail en éguipe ;

CYBERTECH favorise les travaux inter-disciplinaires et fégalité des sexes.

5 HUMANITAIRES

Robot GIGOGNE n° 306
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ETUDE DU BESOIN

A l'aide du reglement CYBERTECH et des

vidéo disponibles sur le site :

Description du besoin

Formulation du besoin sous forme graphique

Description détaillée du besoin

f-‘xqui rend-il service 7 Sur quoi agit-il 7

—

The piste de 5m

Le robot est un coureur surune piste de 5m
devant s'arréter surun intervalle de 20cm cec
en toute autonomie.

Le robot répond au besoin de développer un
projet de technologie et pariciper a un
concours de robotique

Parcourir 5m puis freiner

Dans quel but ?




Les fonctions et contraintes

Les fonctions de service et les contraintes a respecter
Représentation sous forme graphique des fonctions que le robot du défi 1 doit satisfaire et des contraintes qu'il doit
respecter.

« Surligner les fonctions
d'une couleur sur le
reglement

« Surligner les contraintes
d'une autre couleur

 Compléter le document et
le transmettre au
professeur par courriel

-
@urce d’énergie Esthétique >

< Arrivée ROBOT Ordinateur
@isateur >/ ' Carte
programmation

Départ

Moins de 2l]m>

Montage et
démontage facile

(S’arréter seul Machines, outils
disponibles

Liste des fonctions de service et des contraintes

Fp1 Permettre de se déplacer de facon autonome en suivant un marguage
Fci Doit étre alimente en énergie

Fc2 | Nedoit pas présenter de risque pour l'utilisateur

Fca | Doit étre esthétique

Fc4d | Doit étre ergonomigue

Fco | Doit étre réalisable avec le matériel du college

Fc6 | Nedoit pas excéder un certain cout

Fc/ Doit étre programmable (communiquer avec |'ordinateur)

FcB | Doit permettre le démontage et montage rapide de la carte programmation
FcO | S'amréter seul surligne d'arrivee

Fc10 | Doitrespecter une longueur

Fci11 | Doitdéemarrer tous seule surune ligne de départ

Fci12 | Doitrespecter des régles




Design et conception

« Travail d'équipe sur la forme du robot et la
carrosserie

e Réalisation d'une maquette en carton

Vue de droite Vue de dessus Vue de gauche




Procédés de realisation

La taille des pieces a réaliser imposait
le choix de la découpe a la cisaille et
de la thermo-plieuse aussi plus rapide
et pratique dans I'organisation du
travail en classe entiere.

Cisalille guillotine Thermo-plieuse
_ Ny
M. BONGARD nous guida pour la
réalisation de la téte du robot puis
nous réalisions le reste en autonomie.

Nous avons creer un socle
demontable afin de respecter le
reglement et de faciliter la pose du
moteur et de la carte programmable.




Procédés de realisation

, . Mini fraiseuse :
Nous avons reéaliser les deux essieux

avec des barres en acier de 3mm de
diametre en les sciant puis en limant
le bout.

Nous avons utiliser la commande
numeérique pour fabriquer les roues a
I'aide du programme gravplus2000.

Pour fixer les essieux nous avons
fabrique 2 cornieres symétriques en
PVC rigide jaune de 3mm

d'épaisseur Essieu

Corniere



Devis

A la moitié de la réalisation le professeur
nous indiqua qu'il fallait faire une
commande pour continuer la réalisation.

Réalisation du devis sur le site du
fournisseur.

Comme le prix ne devait pas dépasser 70€
et que nous n'avons pas utilisé toute les
guantités notre robot entrait dans le cadre
du concours.

Continusr vos achats

Demander un devis
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PLANNING DE REALISATION

Le temps que la commande arrive nous avons mis en place le planning de
réalisation que nous avons amélioré au fur et a mesure.

N° [Deésignation de latache Durée en séance de technologie
1[Recherche du besoin
2|Comprendre le reglement du concours
J3|Fonctions et confraintes
4|Croquis — debats
5Maquette en carton
6|Prototypage sur google skeich up
I |Assoder les procédés de réalisation aux pigces
8|Schémas de réalisation
9[Flanning de réalisation
10|Réalisation de |la carrosserie - téte du robot
11|Réalisation de la carrosserie : chassis
12 Réalization de la carrosserie - assemblage
13|Recherche de solutions pour le déplacement
14|Realisation et essai pour la solution
15|Assemblage de la solution pour le déplacement
16|Recherche de solufion pour le freinage
17 |Essai de programmafion
18|Assemblage de la solution sur le robot
19|Résolution des problemes d'assemblage

20

Concours




Recherche de solutions pour la
motorisation

Lors de I'étape de recherche de Réducteurs
solutions nous avons choisi un T
moteur électrique. G

cLLIL
couple de sortie
augmente,

Probleme 1 : le robot n‘avance pas :
II faut un réducteur. :1;'::1::‘n]1li|;|:.:rl'l-u‘.il|1ml-_'ur. om peut déplacer de trés

. lentement !

Probleme 2 : une différence de J
hauteur empéche l'assemblage,
nous avons fabriqué une plaque.

Nous avons réussi a faire avancer
notre robot mais peu rapidement.

Plaque d'alignement ﬂ




Recherche de solutions pour arréter

le robot

Apres une reflexion dans
I'équipe nous avons décide
d'utiliser un capteur afin de
déetecter la ligne d'arrivée.

Nous avons rechercher sur le
site du fournisseur un modele
programmable et
économique.

Nous avons programmer le
systeme sur le logiciel
Logicator.

Carte d'application
motoprog assemblée
par le professeur

capteur IR

Attendre 2

Programmation :




FICHE DU DOSSIER TECHNIQUE

Robot gigogne Numéro du robot : 306

ENERGIE 4 piles électrique 1,5V type LR0O6

AVANCEMENT Motoréducteur 3V

ARRET Carte PICAXE + capteur infrarouge
0]¥] NON

Propulsion électrique MOTOREDUCTEUR

Propulsion mécanique X

Arrét par ficelle X

Arrét par vis/écrou X

Arrét par SOUS LOGICATOR

programmation

Piles 4 piles LRO6

Batteries X

rechargeables

Cout du robot 66,11€

Poids du robot 7379

Fabrication en CFAO Les roues uniquement

CFAO 3D X

Impression 3D X



CONTROLE TECHNIQUE

Dimensions du robot :

Longueur : 31 cm

Hauteur : 16 cm

Largeur : 24 cm
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