Big Dog ou LS3



https://www.youtube.com/watch?v=R7ezXBEBE6U

Présentation invention Séance 1
Caractéristiques
Présentation sociéte

Analyse fonctionnelle Séance 2
Fonctionnement Séance 3
+ Schéma +Transmission
+ Moteur + Capteur

Chaine d' information/énergie = Séance 4



Présentation de I'objet

Robot, militaire, quadrupede

ler prototype 2005

Commercialisation 2008 (armée américaine)

X

BostonDynamics

Constructeur

Fonction Eviter les pertes humaines
Transporter des charges lourdes

HY




Caracteristiques

110Kg
6,4km/h
150Kg

\ 30°

20Km

1 500 000



Constructeur "‘
A

BostonDynamics

Creation : 1992

Fondateur : Marc Ribert

Domaine : Robot militaire
Localisation : Waltham - Massachusetts
Effectif : 200

Chiffre d’affaire ;: 60 milliard S

Gamme : Big Dog Rhex



https://www.youtube.com/watch?v=EFy0Tuzglhk

Fonctionnement

1- Le schéema

Antenne 3G
Emetteur récepteur satellite
Gyroscope laser

Bouton ON/OFF

Hanche Pompe
Genoux — — FEE e Ordinateur
‘- ' I.F:-;H'
i [: Vérin
Fonctions Cheville] ———= - & &
techniques : Réservoir Ressort
-- Acquérir ' /
X Zes Capteur de force
-- Communiquer Tuyau
— Alimenter Moteur
— Distribuer
— Convertir -
— Transmettre Interface controlel




Fonctionnement
2- Le moteur a essence
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Fonctionnement

3- Transmission :Pompe et actionneur
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Fonctionnement
4- Les capteurs
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Fonctionnement

4- Capteur : Gyroscope Laser

Detector




Fonctionnement
4- Capteur : Vision stéreoscopique
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https://fr-fr.facebook.com/video/video.php?v=105639129462871

Chaine d'information et d’énergie

Chaine d'informations

Acquérir — Traiter —~Communiquer
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Comaagan,ﬁg . - Capteur pression - Vérin
- Interface commande
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I'essence au moteur I'énergie chimique mouvement du 7’:
Fonction : en mouvement moteur aux Robot en A
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