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Les fonctions et contraintes

● Surligner les fonctions 
d'une couleur sur le 
règlement

● Surligner les contraintes 
d'une autre couleur

● Compléter le document et 
le transmettre au 
professeur par courriel



  

Design et conception

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

● Réalisation d'une maquette en carton

Vue de droite Vue de dessus Vue de gauche



  

Procédés de réalisation

● La taille des pièces à réaliser imposait 
le choix de la découpe à la cisaille et 
de la thermo-plieuse aussi plus rapide 
et pratique dans l'organisation du 
travail en classe entière.

● M. BONGARD nous guida pour la 
réalisation de la tête du robot puis 
nous réalisions le reste en autonomie.

● Nous avons créer un socle 
démontable afin de respecter le 
règlement et de faciliter la pose du 
moteur et de la carte programmable.

Cisaille guillotine Thermo-plieuse

Tête du robot
avec essieu avant



  

Procédés de réalisation

● Nous avons réaliser les deux essieux 
avec des barres en acier de 3mm de 
diamètre en les sciant puis en limant 
le bout.

● Nous avons utiliser la commande 
numérique pour fabriquer les roues à 
l'aide du programme gravplus2000.

● Pour fixer les essieux nous avons 
fabriqué 2 cornières symétriques en 
PVC rigide jaune de 3mm 
d'épaisseur

Mini fraiseuse :

Essieu

Cornière



  

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 
quantités notre robot entrait dans le cadre 
du concours.



  

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 à mesure.



  

Recherche de solutions pour la 
motorisation

● Lors de l'étape de recherche de 
solutions nous avons choisi un 
moteur électrique.

● Problème 1 : le robot n'avance pas : 
il faut un réducteur.

● Problème 2 : une différence de 
hauteur empêche l'assemblage, 
nous avons fabriqué une plaque.

● Nous avons réussi à faire avancer 
notre robot mais peu rapidement.

Plaque d'alignement



  

Recherche de solutions pour arrêter 
le robot

● Après une réflexion dans 
l'équipe nous avons décidé 
d'utiliser un capteur afin de 
détecter la ligne d'arrivée.

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

● Nous avons programmer le 
système sur le logiciel 
Logicator.

Carte d'application 
motoprog assemblée 

par le professeur

Programmation :



  

FICHE DU DOSSIER TECHNIQUE
Robot gigogne Numéro du robot : 306

ENERGIE 4 piles électrique 1,5V type LR06

AVANCEMENT Motoréducteur 3V

ARRET Carte PICAXE + capteur infrarouge

OUI NON

Propulsion électrique MOTOREDUCTEUR

Propulsion mécanique X

Arrêt par ficelle X

Arrêt par vis/écrou X

Arrêt par 
programmation

SOUS LOGICATOR

Piles 4 piles LR06

Batteries 
rechargeables

X

Coût du robot 66,11€

Poids du robot 737g

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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