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Les défis de l’eau 
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Analyse 

•Lecture du cahier des charges 

•Découpe en sous-problèmes simples 

Conception 

•Recherche des solutions possibles 

•Comparaison des solutions 

Modélisation 

•Tests en simulation 

•Validation de la solution avant la 
réalisation 

Réalisation 

•Construction du prototype 

•tests en situation réelle 

Robot 

Déplace
ment  

Faire le 
café 

Ajouter 
lait/sucre 

Communi
cation 
radio 

Mélanger 

Construit 
en Lego 

Méthodologie 

 



Le robot 
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Le distributeur de sucre Le distributeur de lait 

Moteur NXT : 
1 moteur par 
roue  2 roues 

indépendantes 

Moteur RCX : pour monter  

et descendre la pince le 

long de la crémaillère 

Moteur RCX : 
ouvre et ferme 

la pince par 

l’intermédiaire 

d’engrenages 

Roue 

Patin : plus solide et plus facile  

à utiliser et à construire qu’une  

roue folle  

PRC : « cerveau » du robot 

qui va exécuter le 

programme et gérer les 

moteurs et capteurs 

Pince :  
utilisation d’un 

système de vis sans 

fin pour régler son 

ouverture 

Engrenages 

Capteur de contact:  
permet de savoir si le 

gobelet est bien 

positionné par rapport à 

la pince 

Capteur lumineux : pour suivre une ligne noire  

Fonctionnement 
Fonctionnement 

Bras du 

mélangeur : 
Tourne 

latéralement et 

sur lui-même 

Mélangeur : 
Monte et descend 

pour remuer 

Moteur RCX : 
pour utiliser le 

mélangeur 

Le mélangeur Le châssis 

L’élévateur La pince 

Pince : 
Hauteur fixée 

par l’élévateur 

Sucre 

Elastique qui ramène le distributeur à sa position initiale 

Lait 

3 

2 

1 

Moteur RCX : 
pour bouger 

le bras 

Seringue 

2 

Crémaillère 



Quelques principes généraux 
 

•  Les différentes actions du robot 
sont arrangées dans un certain 
ordre dans un code qui les 
exécute l’une à la suite de l’autre. 

•  Certaines actions nécessitent une 
condition avant de s’achever. 

•  Pour se repérer dans 
l’avancement du programme, on 
utilise des variables (ex : i) qui 
évoluent au cours du temps. 
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Fonctionnement général 
Projet d’électromécanique 
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Légende 
 

 
                    = action 
 
 
 
                    = condition 
 
 
i = numéro de l’étape 
 

S = ajout ou non de sucre 
 

L = ajout ou non de lait 

Schéma de la table 
 



Pas de 

GPS! 

Qu’est-ce que c’est ? 
 

L’odométrie est une technique permettant 

d'estimer la position d'un véhicule en 

mouvement grâce à 

des capteurs embarqués mesurant le 

déplacement du robot. 
(Wikipédia) 
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Comment ça fonctionne ? (1) 
 

Le robot calcule sa position actuelle à partir 

de la précédente. 

Comment ça fonctionne? (2) 
On utilise les vitesses des deux moteurs (un 

placé sur chaque roue) pour connaître la 

trajectoire que va suivre le robot. 

Correction de la trajectoire après 

chaque étape 
 

0 

13:00:00 

13:00:01 

1 mm 

Position 1 

Position 2 

(prévue) 

Position 2’ 

(réellement atteinte) 

Position 3 
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Modélisation : 
Le but de la modélisation est de créer une représentation numérique 

du robot dont les paramètres sont facilements modifiables, ainsi qu’une 

reproduction du terrain afin d’utiliser ces outils pour étudier le 

comportement du robot dans son environnement. 

Simulation (informatique) : 
La simulation permet donc d’optimiser les paramètres du robot définis par la modélisation en 

reproduisant de manière théorique (formule de la fonction tension-vitesse toute faite, frottements 

pas pris en compte,…) le déplacement du robot.  

 

          

La simulation a également permis de développer un aspect important du projet : la 

régulation. Une estimation de la constante de régulation a pu être déterminée grâce au 

programme de simulation. 
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Régulation  
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Objectif: 
Mouvement précis du 

robot 

Problèmes: 
Déviations dues aux 

erreurs 

Solution: 
Régulation de la 

tension 

Deux types d’erreurs : 
•  Statiques: Différences de vitesse entre les deux roues 
•   Variables: Perturbations (terrain, roues, frottement, facteurs externes)     

Régulateur Actionneur Environnement Capteur 

Exemple: Rouler droit en voiture 
La consigne est de rouler droit. Le 
cerveau (régulateur) analyse l’erreur 
et tourne le volant (commande à 
l’actionneur) qui réaligne la voiture 
sur la route. Les yeux (capteur) 
détectent les déviations et envoie 
l’infor-mation au régulateur. 

Régulateur Actionneur Capteur U = Tension 
K = coefficient de régulation 
e = erreur 
Uo = Tension de référence 

On applique une tension propor-
tionnelle à l’erreur entre la consigne et 
la valeur détectée par les capteurs. 

La régulation du robot à café 

Consigne 

Position 
angulaire 

Tension du 
moteur 

U = K.e + Uo 
K e 

Consigne 
rotation 

Source images: Office.com 

Tension appliquée 
en fonction du 
temps 

Erreur commise en 
fonction du temps 

Comparaison 
consigne et 
position du robot 
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