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Nous avons étudié quelques objets robotisés et nous avons essayé de les décomposer.

Synthese

Définition de robot : un robot est un ensemble de composants obéissant a un programme et réalisant des

actions et des mouvements de fagon autonome.

Chaque robot est composé de 4 types d'éléments :

INTERFACES

CAPTEURS

ACTIONNEURS

PARTIE COMMANDE

Définition : Cest ce qui
sert d'intermédiaire entre
I'utilisateur et le robot
pour le commander

Définition : Ce sont les
composants qui
permettent détecter des
phénoménes

Définition : Ce sont les
composants qui réalisent
des actions et qui
obéissent aux ordres.

Définition : Cest le
cerveau du systéme qui
contient le programme

Voici la nomenclature simplifiée des deux robots étudiés.

Nous avons particulierement étudié le robot THYMIO. Nous avons aussi étudié le robot MBOT.

Boutons de commande
(Interface)

Carte mére
(Partie commande)

Bouton poussoir

Capteur de présence
(Interface)

(Capteur)

Capteur d’obstacles
(Capteur)

Carte mére a I’intérieur
(Partie commande)

Capteur de ligne
(Capteur)

Moteurs droit et
gauche en dessous
(Actionneur)

Moteurs droit et
gauche en dessous
(Actionneur)

DEL colorées

- Capteur de ligne
(Actionneurs) P g

(Capteur)

Un robot utilise de I'énergie électrique pour fonctionner. Il utilise souvent une batterie ou des piles. Dans tous les
cas, il faut penser a le recharger régulierement. Pour piloter le robot, on utilise une interface (soit des boutons, soit
une télécommande, soit I'ordinateur). Pour programmer le robot pour qu'il agisse tout seul (on dit alors qu'il est
autonome), il faut utiliser un ordinateur et un logiciel adapté au robot. Ensuite il faut envoyer le programme dans la
partie commande du robot (le cerveau) grdce a un cable USB ou grdce a une connexion sans fil (WIFI ou Bluetooth).
Ce programme permettra aux actionneurs (les roues, les DELS..) d'agir en fonction de ce que les capteurs
détecteront.



