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Systéme pluritechnologique : robot Héxapode

DOSSIER RESSOURCES

Performance : vitesse de rotation

1. Prise en main du systéme pluritechnologique

Se connecter a la session de Terminale sur l'ordinateur, puis ouvrir=&E2i=l se connecter au
répertoire «terminale » a laide des identifiants fournis. Copier le répertoire
«TP_tobbie2_rotation » (\\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 deuxieme 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.

@ Commtmfati-on-

Pad Las radio Mouvement
¢ de rotation
/7 .
1 2 . de la téte
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
I'interrupteur sur le joystick ;

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;

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;

Faire avancer le robot dans sa nouvelle position. ETEINDRE LE ROBOT.
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2. Performance attendue

Requirement Diagram [ Tobbie Il ] )

erequirements requirement
2 ) « >
pper les - on progr | Alimenter le Systéme et
lid="1" — esatisfy] block
Text = "Permettre aux utilisateurs d'acquérir des i'Tde:l 1',5“ o ol eesrer e aulanomie S «Baﬂen':
- 2 Sl jonatanobatique de 7 heures en fonctionnement normal.” L=y =
erequirements de maniére interactive et ludique.” | g
Architecture y
? :‘ 1 JL‘ " d «requirements
I S i € SVSIT’I:E. A Permettre une connexion et un contréle faciles
locomotion est basé sursix d crequirements =
jambes pour assurer sa mobilite.” Se déplacer Id ="1.4 . ) -
Text = "Le robot doit pouvoir étre connecté et controlé via un
d="1.1" i ordinateur, une tablette ou un smartphone en utilisant Bluetooth,
erequirements I?Xll = "LZ robot doit :lr%mpahle d; s USB ou une application mobile compatible avec i0OS et Android.”
Se déplacer en ligne droite  |—&|deplacer de maniere fluide et controlée.
=12 K | R ENararts
Text = “Le robot doit étre capable esatisfys POLL
de se déplacer en ligne droite s Id="1.2" R
avec une vitesse de 7 cm/s." i arequirements Text = "Le robot doit étre capable
Rapport de réduction=1/115.71 // Adapter ses déplacements dlinteragir avec son utilisateur.” S ;;‘gduiremém»
7
s Id="1.14" ™ Programmation accessible
T Tex_t ="Le rub?;dmj dlelecler son | d="13"
Rotation de la téte e L [ 0f 868 esatisfys | Text = "Le robot doit étre programmable en JavaScript, Python,
d="113" e R gLCrICe. K catistys | CiC++ et d'autres langages compatibles avec Micro:bit.”
Text = "Le robot doit pouvoir = |
effectuer des rotations avec REcks
une vitesse de 24 tr/min.” "
Rapport de réduction=1/479.61 carte d’interface (capteurs IR, buzzer, LEDs, etc.)

Rapport de réduction=1/479.61 Figure 2 : diagrammes des exigences

3. Performance mesurée

a. Mise en place du protocole expérimental
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Figure 3 : schéma du protocole pour la mesure de la vitesse

- Placer la téte du robot face vers le haut afin de mesurer la vitesse de rotation de 'ensemble. Ouvrir
le carter avant de la téte du robot. Cabler la carte Micro:bit a I'ordinateur a I'aide du cable USB.

- Exécuter le logiciel Mu Editor et ouvrir le programme « prog_angulaire_emission_eleve.py »

- Identifier le numéro du robot (inscrit sur I'arriére du robot) et configurer le protocole radio dans le
programme : radio.config (address=...., group=...) sachant que l'adresse et le groupe
correspondent au numéro que vous avez releve.

Compléter les lignes de code du programme (...) a 'aide des commentaires.
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v
(D)

- Flasher votre programme fasher | Mettre le robot en marche, un texte défile sur la matrice Led de la
carte Micro :bit. Pour fonctionner, la boussole a besoin d'étre calibrée (ligne :

compass.calibrate ()) Pour cela, tourner le robot avec 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.

- Décabler votre robot Tobbie en maintenant la carte Micro:bit. Ne pas éteindre le robot !!!

Partie réception :

- Relier le cable USB de la carte réceptrice a l'ordinateur.

- Ouvrir le programme « prog_angulaire_reception.py » sous le logiciel Mu Editor

- Identifier le numéro du robot (inscrit sur I'arriére du robot) et configurer le protocole radio dans le
programme : radio.config(address=..., group=...) Ssachant que I'adresse et le groupe
correspondent au numéro que vous avez relevé.

o)
- Flasher votre programme = puis cliquer sur REPL  rert

- Appuyer simultanément sur le bouton « A » du robot puis appuyer sur le bouton « reset » de la carte
réceptrice.

- Sous le logiciel Mu, sélectionner 'ensemble des données puis faire un clique « droit » avec la
souris sur la sélection et faire « copier ». Coller dans un classeur Excel.

b. Traitement de l'information

3.8- Ouvrir le fichier tableur « vitesse_rotation_eleve» qui représente la position angulaire en
fonction du temps pour deux tours de la téte du robot. La zone étudiée a permis de
modéliser la position en fonction du temps a I'aide d’'une fonction affine dont le coefficient
directeur représente la vitesse de rotation en °-st. Relever la valeur absolue du coefficient
directeur et convertir la vitesse en en tr-min noté Nmesure.

Position angulaire °=f(t)

Modélisation de la vitesse de rotation °.s*
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4. Performance simulée

4.1- Ouvrir le fichier « tobbiell _eleve » qui se trouve dans le répertoire \...\....
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Figure 6 : modélisation multiphysique du robot Tobbie

4.2- Sous la fenétre « Matlab R2024a », faire un « clique Name

siprj

Vitesse d'avance (m/s)

: ) Tobbi i , s s

droit » sur le fichier ) Tobbiell DataFilem qui se trouve dans e
. . Bielle AV_Défaut_sldprt.STEP

« Current Folder » puis cliquer sur « run ». ) st 4 Dét srSTE
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4.3- A l'aide du diagramme des exigences, paramétrer dans = e boson0

. . . ; mhhie,harut‘png

le « bloc » piles, la tension nominale Ut en V et dans les & kel

- : : . :
« blocks » chaine de puissance rotation de la téte et chaine e G
de puissance mouvement d’avance, la valeur du rapport de & o | R
") Tobbiell_Matlab_3.slx View Help

réduction. (Attention il faut rentrer I'inverse du rapport, e
c.a.d. 1/r)

I;BI
4.4- Lancer la simulation * , une fenétre s’ouvre sous « Matlab R2024a », attendre
la fin de I'animation et revenir sur le modéle afin de relever la performance Nsimulg
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