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Systeme pluritechnologique : robot artiste

Performance : vitesse de déplacement

1. Prise en main du systéme pluritechnologique

Se connecter a la session de Terminale sur I'ordinateur, puis ouvrir

(2

=Sl se connecter au répertoire « terminale » a I'aide des identifiants fournis. Copier le

répertoire «AE_quincy_vitesse » (\\192.168.27.186\Terminale\public\TSSI\bac) et le coller
dans le disque personnel « home ».

Le Quincy Robot Artist est un robot dessinateur éducatif qui aide les enfants a dessiner, a étre créatifs
et a résoudre des questions de mathématiques. Quincy permet aux enfants d'approfondir leurs
connaissances en dessin, alphabet, orthographe, comptage, mathématiques, reconnaissance de sujets
et plus encore.

Le robot peut donner des lecons de dessin aux enfants avec des instructions claires et courtes, ce qui
les rend amusants et faciles a suivre. Montrez n'importe quelle carte de dessin a Quincy et le robot
commencera a dessiner 'image étape par étape. Bouton rotatif de mise

en marche et de

3 boutons afin d’interagir .
réglage du son

avec le robot :
Bouton milieu : Suivant
Bouton gauche : Stop
Bouton droite : Répéter

Caméra : Lecture des
QR-Codes au dos des
cartes a dessiner

Bras 2, motorisé M2
Plateforme, motorisé M3
Avant-bras 2 pour I'élévation du stylo

Molette de serrage Bras 1, motorisé M1

du stylo

Avant-bras 1

Figure 1 : robot Quincy

Procédure de mise en marche :

tourner le bouton rotatif a l'arriere du robot pour l'allumer (le robot va
entreprendre un cycle de mouvement des bras afin de se placer en position
initiale) ;

placer le stylo dans le logement prévu a cet effet, la pointe du stylo doit étre
positionnée a 5mm au-dessus de la feuille. Serrer le stylo a 'aide de la molette
de serrage ;

appuyer sur le bouton « milieu » et présenter le QR-code d’'une image face a la caméra, le
robot va commencer a dessiner étape par étape ;

pour passer a I'étape suivante, cliquer sur le bouton « Suivant » ou « Répéter » si nécessaire.
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2. Performance attendue

Ibd Carte mere

QR Code
Position bras robot

Acquérir Traiter

_9 -

Caméra
Capteurs a levier

Carte de commande

Informatiorps sonores
Informationg| lumineuses

]

Communiquer

Haut-parleur
Led

Boutons

il |

[]

Ibd Alimentation

Ibd Motorisation

Alimenter

Batterie Li-ion
U=3.7V C=2.6A-h
4.5h d’autonomie

Driver moteur pas a
pas (x3)

Motoréducteur pas a

pas 24BJY48 5V (x3)

Nombre de pas = 64
Réduction : r=1/32
0=0.1758°- pas™

Chaine cinématique fermée
vitesse linéaire maxi de
déplacement
Vmaxi_anendue=0.11 m-s-1
Longueur avant-bras = 0.11m

Figure 2 : diagrammes des blocs internes

3. Performance mesurée

3.1- Mise en place du protocole expérimental

Capteur de position angulaire intégré a
la carte Micro:bit

Rayon=0,208m

Acquisition de la position angulaire en fonction du
temps 6(t) lors d’un mouvement de rotation

Transfert des
données vers
I'ordinateur

Traitement des données afin d’obtenir
la vitesse angulaire 0’(t) (rad-s™?)

Figure 3 : présentation du protocole de mesure pendant la phase d’initialisation
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3.1.1- Sur l'ordinateur de votre poste de travail, ouvrir le logiciel « Mu Editor » , dans le
F

logiciel cliquer sur « Mode » ¢ et vérifier que « BBC micro:bit » est bien sélectionné.

. . . # prog_position_angulaire A . N
Cliquer « Charger », ouvrir le fichier [# prog.p "9 . Cabler la carte Micro:bit a

I'ordinateur. « Flasher » le programme puis appuyer sur le bouton « reset » au dos de la carte
(un texte doit défiler sur la matrice Led).

3.1.2- Pour fonctionner, la boussole a besoin détre calibrée (ligne 6:
compass.calibrate ()). Pour cela, tourner la carte Micro:bit dans tous les sens jusqu'a ce
que toutes les LED rouges soient allumées. Un smiley apparaitra a la fin de la calibration.

3.1.3- Supprimer la ligne 6 du programme et « Flasher » a nouveau.

3.1.4- Installer la carte Micro:bit dans le logement du stylo comme indiqué sur la figure 3. Sous
M-
le logiciel « Mu Editor », Cliquer sur « REPL » " puis sur « Graphique » "

3.1.5- Eteindre et rallumer le robot. Aprés son cycle d'initialisation, appuyer sur le bouton du
milieu afin de le mettre en position d’acquisition de la position angulaire (figure 3).

3.1.6- Appuyer sur le bouton «Reset » au dos de la carte Micro:bit, puis éteindre et rallumer
le robot afin d’acquérir la position angulaire pendant son cycle d’initialisation.

A

3.1.7- Cliquer & nouveau sur « REPL » " puis sur « Graphique » ¢*"= afin d’arréter
I'acquisition. Sur I'ordinateur, dans le « Bureau », ouvrir le fichier Excel qui se trouve dans le

A
- dﬂmm - -
répertoire « data_capture » “=  Sélectionner la colonne « A » et insérer une courbe

« Nuage de points ». Faire vérifier la courbe par le jury.

60 B0 100

Figure 4 : acquisition de la position angulaire 6(t)
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3.2- Traitement des données

. . 35 position_angulaire . . ., .
3.2.1- Ouvrir le fichier Excel P -ond qui se trouve dans le dossier copié en début

de prise en main. La courbe représente la vitesse angulaire 8'(t) = %ﬁt)) = w(t) en (°-s?).
4. Modélisation et simulation de mouvement de translation du stylo du robot Quincy

Ouvrir le fichier « modele_quincy_vitesse_tang_eleve » qui se trouve dans le répertoire copié.

Angle initilal bras avant bras = 35°
Angle final bras avant bras = 68°

L. Batterie
Lldon U=3.7V C=2.6Ah
I R=250mOhm

" Chaine de puissance du robot Quincy Cinematique du robot Quincy

()

Vitesse (m/s)

Figure 5 : modélisation multiphysique du robot Quincy

(m.s™)

~

Vmaxi_simu

Figure 6 : résultat de la simulation Vmaxi_simu=f(t)
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