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Consiruction du robot et des distributeurs de sucre et de lait

les sciences & portée de main

Nicolas BEUMIER, Sebastien GOLDBERG, Blaise ISHIMWE, Xuan Nhan NGHIEM, Dimitri PIRON et Loic THOMAS
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Maxime BONINSEGNA, Adrien DE MAEIJER, Amin HOSSEIN, Nicolas KEUKELAIRE, Florian SPARAVIER et Denis THOMAS
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Odometrie: ou est-on *
Amaury GENARD, Olivier MARTIN, Loic MAUDOUX, Michael MROUEH, Benjamin SARTORI, Jeffrey YOGO

Qu’est-ce que c’est ? Comment ¢ca fonctionne ? (1)
L’odomeétrie est une technigue permettant Le robot calcule sa position actuelle a partir
d'estimer la position d'un véhicule en de la precedente.

mouvement gréce o

des capteurs embarguées mesurant le

déplacement du robot.
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Pas de 1 mm
GPS!
Comment ca fonctionne? (2) Correction de la trajectoire apres
On utilise les vitesses des deux moteurs (un chaque etape

polace sur chague roue) pour connaitre |lo
frajectoire que va suivre le robot.
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Projet BA2 : Simulation et Modélisation
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Laura HERMANS, Lionel DELCHAMBRE, Jonathan REIS, Etienne GAILLY, Fredéric MANGIALETTO et Victor AMROM

Modeélisation : \

Le but de la modélisation est de créer une représentation numeérique
du robot dont les parametres sont facilements modifiables, ainsi qu’'une
reproduction du terrain afin d'utiliser ces outils pour étudier le
comportement du robot dans son environnement.

O 140 f= e vsmsismininn ........................................ ........................................ ........................................ .......................

=)

() Roue + Capteur de rotation

O Capteur lumineux binaire

Simulation (informatique) :

La simulation permet donc d’'optimiser les parametres du robot définis par la modélisation en
reproduisant de maniere théorique (formule de |la fonction tension-vitesse toute faite, frottements
pas pris en compte,...) le déplacement du robot.
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® Trajectoire ideale
® Trajectoire sans réegulation

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

regulation. Une estimation de la constante de régulation a pu étre déterminéee grace au
programme de simulation.
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Projet BA2 Polytechnique :
Réqulation

Aretz Béatrice, Bolcina Gil, Dandois Félix, De Witte Hugo, Le Nguyen Kim, Schmalzried Anthony

Problemes:

Objectif:

Mouvement préecis du
robot

Deviations dues aux
erreurs

Solution:

Régulation de |la
tension

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

Exemple: Rouler droit en voiture
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Consigne

La consighe est de rouler droit. Le

cerveau (régulateur) analyse I’erreur
. et tourne le volant (commande a

I’actionneur) qui réaligne la voiture
sur la route. Les yeux (capteur)
détectent les déviations et envoie
’Infor-mation au régulateur.

Régulateur Actionneur Environnement Capteur

La régulation du robot a café

U=<= =l Tension du Position
Cons e moteur angulaire
onsigne

rotation Regulateur Actionneur Capteur

On appligue une tension pPropor-
tionnelle a I’erreur entre la consigne et
la valeur détectée par les capteurs.

U = Tension

K = coefficient de régulation
e = erreur

Uo = Tension de réference

-I : 1—\"-..1-"':

Comparaison ’
consigne et
position du robot

Erreur commise en
fonction du temps

tension
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tension
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