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Contexte du projet

Dans quel domaine les robots n’ont-ils pas déja une
importance prépondérante ? Alors que ceux- ci sont partout dans
I"automobile ou la santé. lls font désormais partie du monde du
sport qui fait de plus en plus confiance a la technologie, mais avec
une certaine réticence. La plus grande peur des sportifs est que ces
humanoides, plutot que de servir de sparring-partner, dépassent
les capacités humaines et rendent ainsi le sport dénué d’intérét.

Heureusement, on est encore loin d’en étre la et pourtant les

robots ont déja commencé de s’'immiscer sur les divers terrains,
stades et pistes de sport.

En soit, ils peuvent rendre de bons services. Au football américain, les étudiants du
Darthmouth College ont développé le MVP (Mobile Virtual Player), un robot capable d’atteindre une
pointe de vitesse de 40 kilomeétres par heure. Celui-ci est rembourré de coussins et est utilisé pour
entrainer les joueurs humains a plaquer. Quand on sait que le plus grand nombre de blessures des
joueurs de football américain ont lieu a I’entrainement, et surtout durant les séances de plaquage,
on peut voir toute I'utilité d’un tel robot. Celui-ci est toutefois toujours controlé a distance par un
humain, mais ses créateurs s’attélent a lui inclure bientét un capteur de mouvement qui le rendra
compléetement autonome.

Du coté des sports de raquettes, on retrouve la-aussi des robots utiles, notamment aux
entrailnements. Le tennis est trés certainement le premier sport a avoir utilisé un robot avec le
lanceur de balles, qui s’est démocratisé jusqu’aux clubs les plus modestes et ne surprend plus
personne. Le tennis de table n’est pas en reste puisqu’une compagnie de robotique viethamienne a
développé TOPIO. Ce robot de 1,88 metres et pesant 120 kilos est certainement celui se rapprochant
le plus d’un sportif humain, d’autant plus qu’il a été congu pour s"améliorer en analysant ses propres

parties de jeu.

Lor——

Les robots peuvent il investir le monde du sport ?
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Reglement du concours

Le jeu va consister a faire participer 2 équipes adverses et I'objectif est d’envoyer un
icosaedre (buckyball) dans les buts adverses. Date du Challenge : 23 mai 2023

Le but du jeu est de marquer un maximum de buts dans un temps limité sur 2 périodes de 10
minutes. Avec une mi temps de 10 minutes. Au début du jeu la balle se trouve au centre du
terrain, les robots sur tous alignés sur la ligne de fond de leur zone de jeu. Un coup de sifflet
lance le début de la période. A chaque but on repartira dans cette configuration.

Un arbitre contrélera le déroulement de la partie et pourra sanctionner une équipe en cas
de non respect du réglement. L'arbitre n’est pas un éleve. L’arbitre est le maitre du temps.
Chaque équipe sera constituée de 3 « robots motorisés », une équipe est constituée de trois
groupes de 4 éléves maximum :

Sanctions

1 robot goal (RG) qui doit :

(@]

o

se déplacer dans sa zone réservée attenante a sa cage et peut arréter
les buts a l'aide de son chassis seulement. Aucun systéme de
déploiement pour bloquer la balle ne doit étre imagine)(

Renvoyer la balle a I'aide d’un systéme de frappe.

Etre obligatoirement contenu)( dans une forme cylindrique, de
diametre maximum : 180 mm sans limite de hauteur, au repos.

Aucun systeme pour bloquer la balle ne doit étre supérieur§<au
volume autorisé au repos.

e 2 robots passeur ou marqueur (RPM) qui doitdoivent

o

Rester dans la zone de jeu sans en sortir et ne pas aller dans la zone
réservée au goal.

Se faire des passes ou marquer un but.

Aucun systeme pour endommager les robots adverses ne doit étre
Imagine. . . . . e at

La dimensil(?l'? rqumﬁﬁ %%‘{T&%'ﬁ%ﬁi@h\fﬁ@&ﬁeﬁf%léfﬁke@ﬁ%ﬁume de
200 x 200 x 270 mm

Carton rouge signifie > exclusion sur une durée de 2min
e En cas de contact violent et volontaire > carton jaune, sur deux cartongjauneg= carton
rouge.
e Encasd'insulte entre équipe > exclusion de I'équipe fautive de la période en cours.
e EntrEF dans la zone du robot goal > carton jaune, sur deux cartonsjaunes= carton
rouge.
e Pour le robot goal sortir de la zone réservé g carton jaune, sur deux cartongauneg

carton rouge.

e Perturbation électromagnétique empéchant la commande des robots > exclusion de
la compétition.
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Epreuves lors de la compétition
Les équipes vont gagner des points sur plusieurs épreuves.

Controle technique :

Un jury validera si le robot présenté correspond au cahier des charges. Trois éléments seront vérifiés.
Tout d’abord un contréle dimensionnel sera fait, le robot devant respecter le volume du cahier des
charges. Le deuxieme contréle portera sur I'arrét}éutomatique au niveau d’une ligne blanche. Le
dernier controle se fera au systeme de frappe qui devra étre fonctionnel.

CER pped

Affiches :

Chaque équipe devra présenter deux affiches au format A3, la premiére affiche présentera la
conduite de leur projet. Une seconde affiche présentera au choix de I'équipe une caractéristique

technique de leur robot qu'ils ont ag?réc'éfaire. . .
paticulierement développée

Oral de présentation :

Un Oral de 5 minutes par joueur sera fait pour présenter leur robot. Suivis de 5 minutes de questions
techniques. L'oral devra étre axé sur les technologies utilisées, mais aussi sur I'aspect développement
durable de leur produit. lls devront également présenter un jumeau numérique conforme au robot
prototypeé.

Grille d’évaluation d’'une équipe
L’équipe ayant le maximum de pointssera la gagnante du concours. En cas d’égalité, un dernier match
départageant les égalités aura Iieux

Taches évalué§®S Distribution des points Nombre de point°max
Controle technique 2 pts si toutes les dimensions sont bonnes 4 pts / robotydonc 12
1 pt si au moins 1 dimension non respectée pts max pour I'équipe

0 pts si au moins 2 dimensiorsnon respectées
1 pt si arrét sur ligne blanche
1 pt si systeme de frar?cpﬁeuttaper la balle

Affiches 1 pt si présence des deux affiches 3 pts / par robotX
1 pt si structure projet correcte donc 9pts max pour
1 pt pour représentation technique juste I'équipe
Oral 1 pt si jumeau numérique cohérent 5 pts / robotyonc 15
1 pt si respect du temps pts max pour I'équipe

1 pt si les réponses aux questions techniqueg
sont pertinentes

1 pt pour justification valable développement
durable

1 pt pour prestation orale viable ??7?

match 1 pt par but marqué Pas de limite
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Matériel
Les références entre parenthésegsont les références pour retrouver les produits sur le site
gotronic.com. L’achat de ces composants peut se faire sur tous autres concurrents.

Carte arduino Uno (25950) - PRECONISEE

Carte motor shield (31060) - PRECONISEE

Carter de RG et RPM incluant les moteurs (31725 ou 25654) - IMPOSEE
Capteur(s) IR détection de ligne(32344) - PRECONISE

Servomoteur FS90R (35080) - PRECONISE

Terrain : IMPOSE

e LINO > GRIS FONCE (mais surtout pas noir)
e Scotch électricien BLANC. Largeur 15 mm. Ou bande de peinture blanche.

e Plateau de bois de hauteur 200 mm pour faire le tour du terrain et éviter

8%%orties
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La balle est un icosaédre tronqué en plastique de 45 mm de large. Elle n’est
pas ronde, mais avec des hexagones, elle est Iégere. On peut la représenter
comme ci contre.
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Cahier des charges des robots

Missions

RD [Paguet] 1 - Mission principale du systéme [ Mission du systémeu

«Problems

Concevoir et fabriguer une éguipe
de rebot performante

«Finalitéx
Finalité du systéme

S T T Td=tor

Text ="Gagner la coupe de robotique inter-établissement

Robobrolle”
T
l wderiveReqgts
|
|
xsystems xMissions
Mission du systéme
Robots wsatisfyn — ¥
- — — — = — — Fld="

Text ="Empécher 'adversaire de marquer des buts.
Marguer des buts dans le camps adverse.”

Contexte

CD [Paguet] 2 - Contexte du systéme [ Contexte - Phase d'exploitation U

If,

Autres robots

Telrrain ﬁ
| 2
) wsystemy / Balle
& Robots
Pilote
i T —
Arbitre
0
&2 [ |
i1 Reglement
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Cas d’utilisation

UCD [Paquet] 3 - Utiisations du systéme | @

Utilisations - Phase d'exploitation lJ

A
Pilote

wincludes

P

"~ Se déplacer sur _wincludes " Restersurla
le terrain zone de jeu
—

Systeme a faire

'__Eviter les autres )
/ robots
/

. -
ginclude»  —
/ -

-

—

\ T

\ ——

— ___"‘"-:""f
I/ Marquer des buts ™,

\ gincludes T

@ ®p

Autres robots

Terrain
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plusieurs fois par match™

Reslstance au choc
Text = "Le robot doit

Praotection
Id="30"
Text = "Aumoins IF 41"

~
P — . wderiveReats
~

Text = "Aumoins IK 07"

/ ~

N

déplacement si une limite

avancer, rénuler, tourner &
est rencontree”

gauche, tourner & droite”

«Besony
Autonomle
1d="13"
Text = "Le systeme doit

‘Marquer des buts — aMssions
Sl Misslon du systéme
g="1"
Text = "Empecher I'adversaire de marquer des buts.
sracen _ - Marquer des buls dans le camps adverse.”
— _ _ < Ambtertesbut
arsqurements «Besor =
. aBesoiny far)
Encombrement Realiser des actions P ke
@ ="1.4" Ig="12" R | Volume du systéme de
Text = "Labase roulante dait tenir gans un Text = "Larohot peut e e efnes frappe
Text = “Le rabot peut tirer
— - averfy» cylindre de 18 centimétre de diametre.” déplacer et tirer. ™ dans la balle”
wlurys T =14t Text = "Doit pouvair &tre
Aritra Text = "Le robet ait conienu dans un pavé droit
présemver lintegrite de de B0E0I0 mm'"
Tenvironnement, des biens
o 6t des personnes”
wExpence Systemen [
oy FrStecton de
a..:.“:“.“..:_i.._ do Jou =121
TP Text = "Le robol est pilots &
«Besain» o -
e ] = oD =] Text = "Le rohot dait &tre sur distance de fagon sans fi
Tenvironnement Protection des _um.nm:w,_h._w_umm,ﬂ“mm nmwﬁ._ & o flalre.” w.nnp_,.:nia,.
a
L0 =il personnis conception prévole L
Texl = "Le robet dait résister d=".12" quautun moyen Id= w_ 2.4
4 la poussiere, & 'eau et Text = "Aucunélément mécanique, informatique Text ="Le robot se déplace
aux chae” mécanigue ou électrique ne ou électronique ne puisse QR ks circ-ton
dait pouvolr blesser.” nuire 4 fenvironnement de g el sonside
\ o wBeson» o= #Besain> [} jeu &t sans heurter un autre
arefnes | wsaisfyn N et P eTe ane Tl Affectation das pilotss
/ N luderiveRects « sderiveRedte T d="1.2.14"
i Text = "Chague robat peut
i ! ~ =y . P
_ _ | “ MM._.G mwﬂ,,.“”,ﬂ“.m mnu,w &tre pilaté par un ou deux Bescins =@
ks BT R mkam__m chaisi par leguipe” pilote. Chaque pilots LAt LD
s> eences G peut-étre remplace de jeu
O 1a="1242"

Farformance»

Tomps d'autonomis =
“wblac

Détacteur
de ligne

arefings

Rrgueur est cansliug g la surface:
de jeu & fexclision de la zane de but

sblockn
Chassis
hom ologue

La zone du Rodot Goal est mié 88
! 2ane de but

«Besainy (=]
Rochargement

xBasony [ae]
modularité

Id="131"
Text = "Lasource
dralimentation peul-gtre
remplacée sans outil”

«Basoin
Ferformance
Temps de chargemant
entre périodes

Ig="1.33.1"
Text = "Maximum 5 min|

wblockn
Robot Goal
Chassis MiniQ 2w ROB004Y

Rebot Passeur Marqueur
Chassis aluminium AWD
DGO12BV.

= "Lasystéme
d on est
rechargeable  la mi-temps
et entre les matchs”

perte
motoredusteur - Molcreducteur 2]

whuryn
Arbitre
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Proposition des taches éléves pour le robot passeur (RP)

Eléve 1 : Dispositif de frappe (niveau de difficulté : 2)

Matiére :

Votre travail consiste a concevoir en 3D et réaliser le systéme de frappe incluant son intégration au
chéssis. Votre création doit prendre en compte tous les éléments nécessaires a sa fixation (Maintien
et mise en position).

Attendu$ : Dessin, schéma, conception 3D, prototype fonctionnel. Plusieurs solutions doivent étre
imaginées : justification du choix du systéme de frappe.

Information :
Vous devrez programmer la commande permettant d’utiliser votre systéme de frappe.

Attendu®s : Chaine d’information globale et détaillée, algorigramme, cablage fritzing, programme,
vidéo de démonstration du fonctionnement de votre prototype.

Eléve 2 : Pilotage Robot (niveau de difficulté : 3)

Matiére :

Votre travail consiste a concevoir en 3D et réaliser le carter extérieur du robot. Une composante non
négligeable de design doit étre prise en compte. Votre carter ne doit en aucun cas géner
I’électronique embarquée. Il doit étre facilement démontable pour accéder a I'électronique.

Attendu : Dessin, schéma, conception 3D, prototype fonctionnel. Plusieurs solutions doivent étre
imaginées : justification de votre choix final.

Information :

Vous devrez programmer la commande permettant le pilotage des moteurs du robot, se basant sur
la commande bi directionnelled’un pont en H. Vous devrez également choisir le moyen de
communication entre votre télécommande et le robot.

Attendud$ : Chaine d’information globale et détaillée, algorigramme, cablage fritzing, programme,
vidéo de démonstration du fonctionnement de votre prototype. Plusieurs solutions doivent étre
imaginées : justification de votre choix final.
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Eléve 3 : Détection de ligne (niveau de difficulté : 1)

Matiere :

Votre travail consiste a concevoir en 3D et réaliser les éléments permettant de fixer des capteurs de
lecture de ligne sur le chassis du robot. Le nombre de capteur et le choix du positionnement de ceux-
ci est a votre libre appropriation. Vous devez faire en sorte de respecter le cahier des charges.

Attendug€ : Dessin, schéma, conception 3D, prototype fonctionnel. Plusieurs solutions doivent étre
imaginées : justification de votre choix final.

Information :

Vous devrez programmer le robot pour que celui-ci s’arréte net lors de la détection d’une ligne
blanche. Le robot ne doit en aucun cas sortir de la zone de jeu ni rentrer dans la zone du gardien.

Attendus : Chaine d’information globale et détaillée, algorigramme, cablage fritzing, programme,
vidéo de démonstration du fonctionnement de votre prototype. Plusieurs solutions doivent étre
imaginées : justification de votre choix final.

TRAVAIL COLLECTIF dans la phase de conception préliminaire.

Matiere :

Votre travail consiste a concevoir en 3D et réaliser les fixations et agencement des éléments de votre
robot. Vous devez intégrer tous les composants électroniques dans le carter de I'éleve numéro 2
et/ou sur le chassis. Ainsi il vous appartient de choisir les systémes de fixation des composants, mais
également la conception de piéce si nécessaire a la mise en position et au maintien en positions de
ceux-ci.

Attendu : Dessin, schéma, conception 3D, prototype fonctionnel. Plusieurs solutions doivent étre
imaginées : justification de votre choix final.

Energie : (en cours de 12D)
Vous devrez choisir votre systeme d’alimentation conforme au besoin de votre robot.

Attendyes : Chaine d’information et d’énergie du systéme. Calcul d’autonomie de batterie,
présentation du principe des calculs et détail de la validation du choix de batterie. Plusieurs solutions
doivent étre imaginées : justification de votre choix final.
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Proposition des taches éleves

Eléve 1 : Dispositif de frappe

Matiére :

Votre travail consiste a concevoir en 3D et réaliser le systéme de frappe incluant son intégration au
chéssis. Votre création doit prendre en compte tous les éléments nécessaires a sa fixation (Maintien
et mise en position).

Attendu¥s : Dessin, schéma, conception 3D, prototype fonctionnel. Plusieurs solutions doivent étre
imaginées : justification du choix du systéme de frappe.

Information :
Vous devrez programmer la commande permettant d’utiliser votre systéme de frappe.

Attendu : Chaine d’information globale et détaillée, algorigramme, cablage fritzing, programme,
vidéo de démonstration du fonctionnement de votre prototype.

Eléve 2 : Pilotage Robot

Matiére :

Votre travail consiste a concevoir en 3D et réaliser le carter extérieur du robot. Une composante non
négligeable de design doit étre prise en compte. Votre carter ne doit en aucun cas géner
|’électronique embarquée. Il doit étre facilement démontable pour accéder a I'électronique.

Attendu : Dessin, schéma, conception 3D, prototype fonctionnel. Plusieurs solutions doivent étre
imaginées : justification de votre choix final.

Information :

Vous devrez programmer la commande permettant le pilotage des moteurs du robot, se basant sur
la commande bi directionnell&’un pont en H. Vous devrez également choisir le moyen de
communication entre votre télécommande et le robot.

Attendued Chaine d’information globale et détaillée, algorigramme, cablage fritzing, programme,
vidéo de démonstration du fonctionnement de votre prototype. Plusieurs solutions doivent étre
imaginées : justification de votre choix final.
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Eléve 3 : Autonomie et intégration électronique
Matieére :

Votre travail consiste a concevoir en 3D et réaliser les fixations et agencement des éléments de votre
robot. Vous devez intégrer tous les composants électroniques dans le carter de I'éléeve numéro 2
et/ou sur le chassis. Ainsi il vous appartient de choisir les systéemes de fixation des composants, mais
également la conception de piece si nécessaire a la mise en position et au maintien en positions de
Cceux-ci.

Attendu : Dessin, schéma, conception 3D, prototype fonctionnel. Plusieurs solutions doivent étre
imaginées : justification de votre choix final.

Energie :
Vous devrez choisir votre systeme d’alimentation conforme au besoin de votre robot.

Attendupé : Chaine d’information et d’énergie du systéeme. Calcul d’autonomie de batterie,
présentation du principe des calculs et détail de la validation du choix de batterie. Plusieurs solutions
doivent étre imaginées : justification de votre choix final.

Eléve 4 : Détection de ligne

Matiere :

Votre travail consiste a concevoir en 3D et réaliser les éléments permettant de fixer des capteurs de
lecture de ligne sur le chassis du robot. Le nombre de capteur et le choix du positionnement de ceux-
ci est a votre libre appropriation. Vous devez faire en sorte de respecter le cahier des charges.

Attendud§ : Dessin, schéma, conception 3D, prototype fonctionnel. Plusieurs solutions doivent étre
imaginées : justification de votre choix final.

Information :

Vous devrez programmer le robot pour que celui-ci s’arréte net lors de la détection d’une ligne
blanche. Le robot ne doit en aucun cas sortir de la zone de jeu ni rentrer dans la zone du gardien.

Attendu®€ : Chaine d’information globale et détaillée, algorigramme, cablage fritzing, programme,
vidéo de démonstration du fonctionnement de votre prototype. Plusieurs solutions doivent étre
imaginées : justification de votre choix final.
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