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Présentation

Robot d’intervention dans les milieux hostiles.

Lien avec la réalité :

le Groupe d'INTervention Robotique sur Accidents (INTRA) a en
charge de CONCEVOIR, EXPLOITER et MAINTENIR a disposition
24h sur 24h une flotte d'engins robotisés capables d'intervenir, a la
place de 'homme, en cas d'accident nucléaire majeur.
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Présentation

Cas traité : acquisition d’information (relevés de températures)

Cadre de travail, de la realité a la salle de classe :
—Le robot part du point de départ, réalise le parcours jusqu’au point de prise de
température, releve la variation de température pendant 10 s, retourne au point
de départ.
—La surface d’action correspond aux deux tables de l'ilot (80 cm x 240 cm).
—Les points de départ et de prise de température sont matérialisés par une
bande noire au sol.

—Le parcours, variable, est delimité par des murs de 7 cm de hauteur (plagues
de carton). La largeur mini de déplacement est de 30 cm.
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Matériel

S
Conception d’1 robot par ilot = 6 robots

—3 packs NXT par salle

-3 maquettes de brigue NTX
—Carton pour maqguette de chassis
—Plaque de PVC expansé 6mm
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Organisation de la fabrication

Séances

Tlots ABC

Tlots DEF

Mise en situation, analyse fonctionnelle, CdC

1-5

Recherche de sol. capteurs

Recherche de sol. mécaniques

6-11

Modélisation - fabrication

Modélisation - fabrication

Programmation
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Séances 1-5 activités // - rRecherche de solutions
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Séances 1-5 —recherche de solutions mécaniques

Boite limitée de pieces + chassis carton maquette réelle de la solution
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Séances 1-5 —recherche de solutions capteurs

4 capteurs a disposition Que détectent ils ?
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Bloc Capteur d'ultrasons
Ce bloc possade une portée d'environ 250 cm (100
pouces). En définissant un point de déclenchement
inférizur & catte valeur (3 I'aide de |z glissigre, ou en
entrant un nombre), vous pouvez forcer le robot &
réagir si quelque chose |'approche de trop prés. La
sortie est transmise par un fil de données.

Aide supplémentaire = -
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Programme de test Conditions de déclenchement ?
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Séances 1-5 —recherche de solutions capteurs
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Séances 6-11 activités /I - modélisation - programmation

de la maquette au modele 3D

programmation par fonction
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Séances 6-11 activités // = modélisation - fabrication

Etapes de modélisation — fabrication

*Forme de base rectangle de 248 x 198 (permet 4 chassis par plaque de 400 x 500).
*Position des 4 percages pour la brique NXT (donné).

*Formes nécessaires au passage roue/moteur et fixation des roues.

*Premier usinage.

*Essai avec les capteurs (fixés au double faces) suite aux travaux sur la maquette.
*Ouvertures pour mise en position des capteurs.

*Forme du chassis.

*Deuxieme usinage.

R R N R et B
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Séances 6-11 - Programmation

Programmation par fonction / reglage des capteurs sur la maquette
1 fonction par capteur — 1 fonction par groupe

— Détecter un obstacle/changer de 1&“’}1 oNYL e \* |*r
direction = i Las) las
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Détecter la ligne noire/s’arréter ﬂu Ol :Cu):\;r
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Séances 6-11 - Programmation

Essais avec chassis ler usinage affinage de la position des capteurs
Essais avec chassis final

Lien pour la vidéo :



http://heberge1.ac-dijon.fr/techno/main/document/document.php?cidReq=TRAAM2012&curdirpath=/video
http://heberge1.ac-dijon.fr/techno/main/document/document.php?cidReq=TRAAM2012&curdirpath=/video
http://heberge1.ac-dijon.fr/techno/main/document/document.php?cidReq=TRAAM2012&curdirpath=/video

