\ Epreuve pratique du baccalauréat général Spécialité : sciences de l'ingénieur |

Systéme pluritechnologique : robot héxapode

Performance : Vitesse d’avance

1. Prise en main du systéme pluritechnologique

Se connecter a la session de Terminale sur I'ordinateur, puis ouvrirsidissi se connecter au
répertoire « terminale » a l'aide des identifiants fournis. Copier le répertoire
«TP_tobbie2_vitesse_avance » (\192.168.27.186\Terminale\public\TSSI\bac) et le coller
dans le disque personnel « home ».

Ce robot est basé sur une carte micro:bit combinée a une carte d'interface. Il se déplace
avec ses 6 jambes mises en mouvement par un moteur a courant continu. Il peut tourner sur
lui-méme grace a un deuxiéme moteur. La rotation de sa téte lui permet de changer de
direction d’avance. La commande du robot se fait par I'intermédiaire d’un joystick (voir ci-
dessous) ou seul le pad commande le robot. La carte micro:bit se programme en USB, ou
en Bluetooth avec une tablette ou un smartphone. Des applications iOS et Android sont
prévues pour piloter directement le robot depuis votre smartphone.

-~ Mouvement
(@ C‘ommnr?lcatlon . de rotation
Pad £ o radio de la téte
/
1 *
Interrupteur
on/off
4
Jambes
Interrupteur
on/off
Mouvement
d’avance

Figure 1 : le robot Tobbie2

Procédure de mise en marche :

1- Déplacer linterrupteur (coté de la téte du robot) sur la position « On » ainsi que
l'interrupteur sur le joystick ;

2- Déplacer le « pad » vers la position 2 (figure n°1) afin de faire avancer le robot, puis
vers la position 4 afin de le faire reculer;

3- Déplacer le « pad » vers la position 3 afin de faire tourner la téte du robot dans le sens
horaire et la position 1 dans le sens antihoraire;

4- Faire avancer le robot dans sa nouvelle position.
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2. Performance attendue

Requirement Diagram [ Tobbie Il ] /|
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Figure 2 : diagrammes des exigences

3. Performance mesurée

a. Mise en place du protocole expérimental

Alimentation continue 5V
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Figure 3 : schéma du protocole pour la mesure de la vitesse

3.1- Placer dans les mains du robot la plateforme le plus verticale possible.

3.2- Placer le robot a environ 80 cm du boitier d’acquisition

3.3- Relier le cable USB a l'ordinateur (L'alimentation continue est déja cablée et réglée sur
5V)

3.4- [1xécuter le logiciel Mu [ditor et ouvrir le programme « vitesse_ultrason_eleve.py »

3.5- Sachant que la distance est égale a :
Temps du signal pour un aller/retour (us) * la vitesse du son (0.034 cm-us™) / 2 (aller/retour)
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3.6- Compléter la ligne 49 du programme afin de calculer la vitesse.

v
(ao)

3.6- Flasher votre programme Ffesher  puis cliquer sur RIPL - gen

3.7- Visionner la vidéo du protocole fichier « video_protocole » puis a I'aide du petit tournevis
plat, appuyer sur le bouton reset de la carte Micro:bit au dos du boitier d’acquisition, aprés le
décompte au moment « départ » faites avancer votre robot.

3.8- Relever la vitesse sur I'’écran noté Vexp, recommencer si nécessaire.

4. Performance simulée

4.1- Ouvrir le fichier « tobbie||_eleve » qui se trouve dans le répertoire
tobbie2 vitesse avance\Matlab_tobbie2.
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Figure 6 : modélisation multiphysique du robot Tobbie
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4.2- Sous la fenétre « Matlab R2024a », faire un « clique L.
: . ) Tobbi ! : Lo -
droit » sur le fichier ) Tobbiell DataFile.m qui se trouve dans it
. . _) Bielle AV_Défaut_sldprt.STEP
« Current Folder » puis cliquer sur « run ». ) et AR DéfoutscprTEP
o Deplacementjpg
_) Fixe_Défaut_sldprtSTEP
4.3- A I'aide du diagramme des exigences, paramétrer dans 3::;";:’:
) ) . Pieds_Défaut_sldprtSTEP
le « bloc » piles, la tension nominale Ut en V et dans les Bobeow . iis
« blocks » chaine de puissance rotation de la téte et chaine ey
. , s Tobbie_lljpg
de puissance mouvement d’avance, la valeur du rapport de
réduction. (Attention il faut rentrer I'inverse du rapport, e_. cpr s
c.a.d. 1/r) | Prreeprereall
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4.4- Lancer la simulation * | une fenétre s’ouvre sous « Matlab R2024a », attendre
la fin de 'animation et revenir sur le modeéle afin de relever la performance Vsimuig
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