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	Identification des solutions constructives et optimisation des paramètres de réglage
	

	

	Nom(s) :

	Classe :
	Groupe :


Objectifs 

Identifier les différentes structures du robot MrLineTiny.
Connaître le principe retenu pour le suivi de la ligne.
Matériels
Robot suiveur de ligne MrLineTiny programmé avec le fichier Stay_on_line.rom, piste posée sur le sol.
Logiciel
CodeVision + fichiers du projet « Stay_On_Line» préparés. 
Tableur Excel.
Documentation
Dossier technique « Robot suiveur de ligne ».
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Le présent document et le dossier technique sont téléchargeables sur le site WebGE à l’adresse http://p.mariano.free.fr/ (rubrique PPE)
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( : Dossier technique « Robot suiveur de ligne ».
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A) Mise en situation 
A1) Expression du besoin

[image: image4.png]



La participation de notre établissement à un challenge académique de robotique à nécessité la mise en œuvre, l’adaptation et l’amélioration d’un robot suiveur de ligne. Le choix initial (2006) du robot « Mr Line » de la société Microrobot est principalement dû à son coût (<45€ en 2006).

[image: image5.jpg]



A2) Historique
En 2006 le robot « Mr Line » se composait de deux parties :

· une base motorisée et,

· un circuit imprimé.
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Le circuit imprimé servait de support aux trois capteurs d’infrarouges chargés de détecter la ligne, au module à microcontrôleur AT89C2051 et aux deux transistors (interface entre le microcontrôleur et les motoréducteurs d’entraînement des roues).
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Le microcontrôleur AT89C2051 n’étant pas supporté par notre outil logiciel (CodeVision AVR), il a été remplacé par un ATMEL ATINY26 monté sur une carte d’extension. Cette carte venait s’enficher à l’emplacement du module AT89C2051.
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Actuellement, le circuit imprimé d’origine et la carte d’extension sont remplacés par la carte MrLineTiny. 

Le robot suiveur de ligne « Mr Line » a actuellement disparu des catalogues !
A3) Les robots mis à votre disposition
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MrLineTiny
En attendant leur remplacement, nos derniers robots MrLineTiny (en photo ci-contre) seront utilisés lors de l’analyse du principe mis en œuvre pour suivre une ligne (étude des fonctions « Acquérir », « Traiter » et « Communiquer »).

[image: image10.jpg]



Robots d’essai

Des robots, réalisés les années précédentes, sont disponibles pour identifier les solutions constructives et se familiariser avec le réglage des paramètres de commande des moteurs.

B) Mise en œuvre du robot MrLineTiny
Pour observer le fonctionnement du robot, il suffit de le placer sur la piste et de commuter l’interrupteur marche/arrêt sur marche. Les trois LED de visualisation doivent être éclairées. Le robot démarre après 3s et suit la ligne.

La carte « Mr LineTiny » est décrite en annexe 1 du (.
Positionnez les cavaliers I2 et I4 en mode  « Utilisation » conformément au tableau de l’annexe 1 du (.
Q1) Placez le robot sur la piste et chronométrez le temps nécessaire pour effectuer un parcours (1 tour). Répondez ci-dessous.
Temps mesuré : ___________________avec le réglage initial.
C) Analyse d’une solution constructive
C1/ Identification des structures associées aux différentes fonctions
Lisez le chapitre « Mise en situation » du (.

Q2) A partir des informations données dans le chapitre « Mise en situation », du diagramme FAST (voir annexe 3 du () et du robot, complétez le schéma fonctionnel ci-dessous.
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C2/Identification des flux d’énergie
Q3) Renseignez la nature de l’énergie aux différents points du schéma ci-dessus.



Date :_____________________
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Base motorisée
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Adaptation ATINY26





Extension ATINY26
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Position du robot par rapport à la ligne





Info lumineuse « Position par rapport à la ligne »





Chaîne d’information
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Commande des moteurs (roue droite, roue gauche)





























Robot hors ligne











Déplacer   le robot sur une ligne





Marche/Arrêt





Chaîne d’énergie
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Energie ?
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Robot sur la ligne
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