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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
G o Le robot est un coureur surune piste de 5m
PARTENEE O 2 S QUL 2 devant s'arréter sur un intervalle de 20cm ceci

en toute autonomie

Le robot répond au besoin de développerun
projet de technologie et participer a un
concours de robotique

e piste de 5m

———

Parcourir 5m puis freiner

Dans quel but ?

Cahier des charges simplifié

Fonction Contrainte
Se déplacer sur 5m et s'arreter au boud Le robot ne doit pas faire plus de 30 cm et
des 4,80m il ne doit pas codter plus cher que 70

Il dispose de 3 essais chronomeétrés euros



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 qui a étée

abimée avant la prise de photograp

nies.

e Réalisation d'une maquette numerig
nous avons égares suite au change
réeseau informatique.

ue que
ment de



Procédés de realisation

* Nous avons choisi de réaliser nos
pieces a l'aide de la machine a
commandes numeriques.

* Nous avons réaliser les plans sur
google sketch up puis importer
dans grav+2000.

* Nous avons ensuite plié a la
thermoplieuse les cotés pour
obtenir un alignement et une
symetrie des essieux.

Thermo-plieuse



Procédés de realisation

* Avec le méme procedé nous Surf issus du travail de design
avons realisé le surf qui faisait
parti de la recherche d'esthétique
realisée en equipe

* Nous du réaliser 2 pieces de
maintient car les premieres pieces
usinées n'étaient pas aux bonnes
dimensions. .

Poteaux de maintient
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PLANNING

Nous avons ensuite fait le planning que nous
avons modifié pendant la fabrication.

<

Désignation de la tiche Durée en séance de technologie

Recherche du besoin

Comprendre le réglement du concours

Fonctions et contraintes

Croquis — débats

Maguette en carton

Prototypage sur gooagle sketch up

Associer les procédés de réalisation aux piéces

Schémas de réalisation

OO0 (=N kM=

Planning de réalisation

10(Réalisation de la carrosserie : chéssis

11|Réalisation de la carrosserie : surf

12|Réalisation de la carrosserie : assemblage

13|Recherche de solutions pour le déplacement

14|Réalisation et essai pour la solution

15(Assemblage de la solution pour le déplacement

16|Recherche de solution pour le freinage

17|Réparation et amélioration du robot

18|Assemblage de la solution sur le robot

18|Résolution des problémes d'assemblage

20(Concours




Recherche de solutions pour la
motorisation

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

Probleme 1 : le motoréducteur est
trop grand pour le chassis, nous
avons monté une plaque de
maintient pour le poser.

Probleme 2 : le robot n‘avance pas
vite, nous avons decidé d'augmenter
la vitesse.

Nous avons réussi a augmenter la
vitesse de notre robot sans pénaliser
le couple.

2. Augmentation de 1. Force du couple
la vitesse sans augmentée mais la
pénaliser le couple vitesse est trop faible




Recherche de solutions pour arréter
le robot

« Apres une reflexion dans
I'équipe nous avons décide
d'utiliser un fil de facon a
parcourir les 5 m puis arréter
le robot.

» Obstacles : mesurer la bonne
longueur.

* Probleme : permettre le bon
deroulement du fil qui se

: ' Le fil sur I'essieu avant se déroule
prenait dans I'axe du moteur. progressivement en respectant le
sens de roulement.

 Solution : nous avons enroulé
le fil autour de l'essieu avant.



Robot NEO
ENERGIE
AVANCEMENT
ARRET

Propulsion électrique
Propulsion mécanique
Arrét par ficelle

Arrét par vis/écrou

Arrét par
programmation

Piles

Batteries
rechargeables

Codt du robot

Poids du robot
Fabrication en CFAO
CFAO 3D
Impression 3D

FICHE DU DOSSIER TECHNIQUE

Numéro du robot : 316
4 piles électrique 1,5V type LR0O6
Motoréducteur 3V + 2 engrenages

Ficelle
Oul NON
MOTOREDUCTEUR
X
X
X
X
4 piles LRO6
X
63,48€
355¢g
Chassis et carrosserie
X
X



CONTROLE TECHNIQUE
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Hauteur : 9 cm

Longueur : 27,3 cm
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Largeur : 12,6 cm
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