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Creéation d’un robot sur ba
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Pellegrin, Yves

Etape 1 : la conception

+ Etude des différentes possibilité pour répondre
au cahier des charges : ramasser 4 pieces de
formes différentes sur une table, identifier la
forme et insérer la piece dans un emplacement
adapteé

+ Reéalisations et tests de capteurs « maison »
+ Description du mode de fonctionnement

» Construction de certaines parties du robot ce
qui permet de détecter des problemes
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se de Lego Mindstorms

SynchroDnve: 2 moteurs

Deplacement:

|

Detection de pieces :
Capteur IR

| Bord :
. 2 capteurs de toucher

Dhfferenciation Boite/Piece:
2 X 2 capteurs de toucher

| Plate forme du haut :
1 moteur

Ramassage :

Capteur de lumiere

Pince:
4 moteurs

Stockage :
Tapis roulant : 1 moteur

1

Identification :
3 capteurs de toucher

Placement devant la boite :
4 capteurs de toucher

Rangement :
capteurs sur la pince

obtenus

Etape 2 : la modélisation

» Réalisation d'images et de simulations
dynamiques a l'aide de l'informatique

- Ameliorations en fonction des resultats

Modélisation du robot réalisee grace aux logiciels MLCad et Povray

Logiciel de simulation dynamique : Nastran

Etape 3 : La réalisation

Assemblage des différents parties

-Modification des mécanismes en fonction
des problemes rencontreés




