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Bienvenue

au
CRT 18

Mardi, 4 Decembre 2012



—Ordre du jour : |

Intervention de ’TASTEC

Bilan concours mai 2012

Préparation concours robotique Vierzon mai 2013
Les colléges présents au concours

Le matériel

Le cahier des charges.



Présentation du matériel autorisé et
des fonctionnalités du logiciel

Diaporama réalisé et présenté par M. Francis Vilain, collége Victor

Hugo a Bourges (18)



Bonjour, je vais passer

petit moment avec vous !




Familiarisation
avec Nestor




Etr de ?
. Avoir un robot véloce

. Affiner sa stratégie de course

- Avoir un programme performant



Avoir le robot le plus véloce







Le robot doit etre le plus lé
e Tetrele plus leger=
possible




/a%se deW

étre aussi réduite que possible (la
« nervosité » déepend l'inertie des masses en
mouvement)

Chenilles avec un patin sur 2 !




Une gr roue motrice et
une petite roue de guidage !




~Etvoila le travail ! =
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- Moteur en prise directe




Le r It etremcom :

aussi étroit que possible (gain
de temps dans les courbes)










«ATTINEr sa strategie
/ S T
de course

Faire 3 programmes

1. Un programine « pepere » pour
assurer un temps et diminuer le stress
d'un parcours sans chrono.

2. un programme plus ambitieux ot
'on prend des risques.
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Quelques
exemples de
programmation




Avance de 340 mm

. Extension de la commande du moteur

M
Mz
Im3
ima

wimz
Im3
Im4

Wikesse (1,.8):

Sorkie du moteur 1

Sorkie du moteur 2

Interface | Extension

)

TFL

v

Action:

'D Espacement
) synchrone

{¥) Distance de synchronisation

{:} Skop
Direction 1 :

) Gauche (%) Droite

Direction 2 &

) Gauche (%) Droite

Diskance (1..32767)

| g

| 340

[ Accepter ] [ Annuler ]

. Attendre l'entree

Attendre:

O1

On

(*)0-=1{ croissant )
(31 -2 01 décroissant )
C0-»1oul->0

Entrée digitale:

Mode d'entrée ;

On - OB Ocin GMIE
O1z O Ocen OmMzE
o OB QOr QOcn OmzE
ﬁ {:}14 DIB {:}C‘?n {:}M‘q‘E
o ‘N Interface | Extension
(IFL v
Type du capteur

Accepter ] [ Annuler




== Extension de la commande dumoteur |E|E|

@M1
imz
Im3
ime

=Mz
CIm3
e

Vitesse (1,.80

Sortie du mokteur 1

Sortie du moteur 2 ;

ourne d'un quart de tour

Interface [ Extension

IFL v

Action:

'C} Espacement
(1 Synchrone
(%) Distance de synchronisation

{:} Skap
Direckion 1 :

(JGauche (%) Droite

Direction 2 :

(%) Gauche () Droite

Distance (1..32767) :

| &

65 |

[ Arccepker ] l Annuler ]




Avance synchronisee et arréet a

« Extension de la commande du moteur @

Sortie du moteur 1 :

®m
Om2
Oms
Om4e

Sortie du moteur 2 ;

®m2
Om3
Ome

Vitesse (1,.8):

6

10 cm du mur

Interface [ Extension
IF1

Action:
(O Espacement
(® synchrone
() Distance de synchronisation
O stop
Direction 1 :
(O Gauche () Drotte

Direction 2 :
(O Gauche () Droite

Distance (1,,32767) :

| Accepter | [ annuier |

= Branchement

Entrée analogique: Mode d'entrée :

On O
Or QO
®B Onr
On O

Interface | Extension

IF1
Type du capteur :
capteur d'espacement
Condition:

Valeur analogique | > vJ 0

Permuter les raccordements O/N

(%) Laisser les raccordements OJN intacts
(O Permuter les raccordements O/N

[7AccepterJ L AmderJ




- (&) tourne 1/4 detou-r: —arréta 10 cm du mur

I 1







Attention si un événement doit
intervenir il faut I'envisager dans
chaque boucle !







| mimiises=

programmation d'actions
répetitives

N A
_/mz-bﬂ__

W=5  D=230 /

JTwog)

154 tour gauche |
I










En cas de probleme, |'aide d
“"Robo Pro est trés bien faite

bl azquer Sammaire Arréter Actualizer Imprirner Dptionz

Sommaire ]lﬂde’* | Bechercher | Histarique | Index 91 Introduction — Commander des magquettes Fis

1 Introduction —- Commander des maquettes Fischertechnik avec ROBO Pro

+ 1
+ @ 2 Petit test du matériel avant la programn
+ @

3 Miveau 1: Maon premier programme de 1.1 Installation de ROBO Pro
+ @ 4 MNiveau 2 Travailler avec des sous-pro 1.2 Installation du pilote USB
+ @ 5 Miveau 3 Yarables, Panneau de connr ' _
+ @ £ MNiveau 4 Commandes définies par ['u 1.3 Premiers pas

+ @ 7 Commander plusieurs Interfaces

2 @ 8 Aperou s éléments du progamme 2 Petit test du matériel avant la programmation

+ @ 9 Apercy des éléments de commande et 2.1 Raccordement de llnterface au PC
2] 10 Fonctions de dessin 2.2 Pour gue Ia liaison soit bonne — Mises au point de lInterface

+ @ 11 Mouveles fonction: pour le ROBO Tr . _ _ o _

+ @ 12 Caloul avec des nombres décimaus - 2.3 | aliaison nest pas bonne — Il ny a pas de liaison avec linterface 1?7
[£] 13 Raccordement de plusieurs ROBO T 2.4 Tout fonctionne — Test de llnterface

3 Niveau 1: Mon premier programme de commande
3.1 Créer un nhouveal programme
3.2 | es élements du progranime de commande
3.3 Ajouter. deplacer et modifier un élément de programime
3.4 lierles elements de programme
3.5 Test du premier prograimme de commande

3.6 _Autres elements de programime
3.6.1 Attente
362 Attendre 'entrée
3.6.3 Compteur d'impulsions
3.6.4 Boucle de compiage
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