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Dossier de présentation de l’équipe OtaBot.

OtaBot
Equipe indépendante participant à la coupe de France de robotique et Eurobot 2006
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1 Introduction :
1.1 La coupe de France de robotique et Eurobot :

1.1.1 Des robots autonomes conçus par des jeunes 

Eurobot est un concours de robotique amateur international ouvert aux jeunes aussi bien dans le cadre de projets étudiants ou de clubs indépendants. Une équipe est composée de plusieurs personnes regroupées autour d'un projet commun.

1.1.2 Encourager la pratique de la science dans un esprit amical !

EUROBOT met en avant, au travers de la technique et la gestion de projet plutôt que la compétition, le fair-play, la solidarité, le partage des connaissances techniques et la créativité. Le but du concours est d’intéresser le maximum de personnes à la robotique et de promouvoir la pratique de la science au sein de groupe de jeunes. EUROBOT et ses qualifications nationales sont destinées à se dérouler dans un esprit amical et sportif. Ainsi EUROBOT est plus qu'un concours de conception pour jeunes mais il s'agit d'un prétexte pour l'imagination technique, les échanges d'idées, de savoir faire, d'astuces et de connaissances autour d'un challenge commun. La créativité et l'interdisciplinarité sont des enjeux de ce concours. L'enrichissement technique et culturel en est le but. Pour conclure, dans cette compétition tout le monde gagne du savoir, de l'expérience et des amis : non seulement ceux qui finissent dans les premiers mais aussi ceux dont le robot a moins bien fonctionné et qui se sont font éliminer pendant les matchs.

1.1.3 Un concours Européen ouvert au monde 

EUROBOT a lieu en Europe, mais il est ouvert à tous les pays. Les pays présentant plus de 3 équipes doivent organiser une qualification nationale (nommée aussi une Coupe nationale) afin de sélectionner uniquement 3 équipes. Les équipes plurinationales sont bien sûr les bienvenues. L'organisation de EUROBOT et ses qualifications nationales fait appel à de nombreux bénévoles de toutes nationalités qui croient dans les valeurs éducatives de cette expérience. Ce sont pour la plupart des anciens participants.

1.1.4 Le règlement est renouvelé tous les ans 

Le règlement du concours change tous les ans afin de ne pas défavoriser les nouvelles équipes et de stimuler celles qui ont déjà participées. Cependant quelques points restent identiques : les matchs durent environ 1m30, les robots doivent s'inscrire dans un cube de 30cm sur 40cm et l'aire de jeu est définie par une table de 2m sur 3m avec une topologie plus ou moins complexe. Vous pouvez retrouvez l'ambiance des années précédentes dans nos archives.

1.1.5 Pas seulement un concours...

Les entreprises voient un intérêt dans cet événement, en effet ils peuvent prendre contact avec des étudiants qu'ils pourront embaucher et ils peuvent aussi faire connaître leurs activités. Elles profitent aussi de cette compétition pour montrer les progrès de leurs développements dans le domaine de la robotique. Des conférences sont aussi organisées par des professionnels à l'attention des étudiants et du public. L'ambiance pendant Eurobot ressemble plus à celle d'un festival de robotique qu'à une compétition sévère. Ne soyez pas surpris de rencontrer un lapin rose ou une personne aux cheveux verts parmi les nombreuses mascottes et les supporteurs. Avec prés de 1500 personnes sur place passionnée par la robotique vous n'avez pas le temps de vous ennuyer ! Généralement à la fin du concours une grande fête est organisée pour les participants et leur supporteurs. Après 8 mois de dur travail, tests et nuits blanches avant les matchs, nous assistons à une explosion de joie, de chansons, de costumes, de mascottes ...

1.1.6 Eurobot : un concours couvert par les télévisions Européennes

Depuis le début ce concours est diffusé tous les ans sur M6 lors d'un reportage de 26 minutes. Mais toutes les télévisions sont les bienvenues et le producteur français propose ses images gratuitement aux producteurs souhaitant assurer la promotion du concours dans leur pays.

1.1.7 Quelques photos de la coupe de France de robotique 2005
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1.2 L’équipe OtaBot :

1.2.1 Son origine :
Ayant participé à la coupe de France de robotique 2005 avec l’équipe de Supelec et de l’ENSAM de Metz (tSUnAMi), j’ai pu me faire une idée précise des compétences requises pour participer dans de bonnes conditions.

Fort de cet acquis, et ayant la possibilité de réunir les dites compétences avec un minimum de personnes, il m’a paru évident qu’il serait encore plus intéressant de vivre la coupe en tant que manager d’une équipe indépendante ; d’une part pour le plaisir de participer à cette compétition avec des personnes qui n’auraient pas pu y prendre part chacune séparément, mais aussi pour mon développement personnel. La gestion d’une équipe est un challenge que j’aurais à relever plus tard dans mon métier d’ingénieur, et c’est un challenge que je veux relever le plus rapidement possible pour acquérir au plus tôt une expérience solide.

1.2.2 Le nom :

Le nom est un raccourci entre Otatiaro et Robot.

Otatiaro est le surnom que m’ont donné des amis en classes préparatoires, et que j’ai gardé depuis (dans l’univers de JRR Tolkien, Otatiaro est un adjectif de la langue des Elfes qui caractérise une personne qui va droit au but, sans fioritures).

Robot tout simplement parce qu’Eurobot est une compétition de robotique.

La contraction des deux a donné OtaBot, mais ce nom n’est peut-être pas définitif.

1.2.3 Une petite auto présentation :

J’ai suivi une formation classique pour rentrer dans une grande école d’ingénieur : baccalauréat scientifique, puis classes préparatoires. A l’issue des concours, j’ai été admis dans l’école qui me paraissait la mieux cotée tout en correspondant à mes attentes au niveau des matières étudiées : Supelec.

Je suis maintenant en fin de 2ème année de cycle d’ingénieur, et je souhaiterais me spécialiser en 3ème année en Informatique et Ingénierie de la Connaissance, afin de développer mes aptitudes en programmation, et plus particulièrement en intelligence artificielle, qui représente pour moi le domaine le plus intéressant de l’informatique.

En parallèle de cette formation classique, je m’adonne depuis quelques années aux différents aspects de la robotique :

· En électronique : depuis le début de ma formation en classe préparatoire, j’apprend à utiliser différents microcontrôleurs (d’abord Motorola 68HC11, puis Microchip PIC, et enfin Atmel AVR), à les interfacer avec le monde extérieur, et à les programmer dans différents langages. J’ai aussi obtenu la meilleure note de ma promotion de Supelec pour le cours « électronique analogique » avec une moyenne de 19,06 et une note de 20/20 à l’examen. L’addition de l’électronique analogique et de l’électronique numérique, associé à une bonne expérience,  me permet de concevoir et de réaliser mes propres circuits imprimés pour assurer chaque fonction d’un robot.
· En informatique : depuis maintenant presque 10 ans, je programme sur différentes plates formes (microcontrôleurs, PC, console Xbox, etc …) et en différents langages (C, C++, assembleur, Java, PHP/SQL, etc …). J’ai pu acquérir de solides bases en programmation Internet, en programmation orientée objet, ainsi que l’application des modèles biologiques en informatique.

· En mécanique : pratiquant le modélisme radiocommandé, et plus particulièrement les modèles réduits d’hélicoptères, j’ai commencé par acheter des kits du commerce, puis petit à petit j’ai commencé à modifier mes machines, et finalement j’ai appris seul à créer mes propres pièces. De plus, j’ai eu l’immense chance l’année dernière d’acquérir une fraiseuse CNC (pilotée par ordinateur) de très bonne qualité pour un prix dérisoire. Je conçois et je réalise désormais de nombreuses pièces en aluminium et en fibres composites pour mes propres machines ou les machines d’autres pilotes, dont des turbines de refroidissement particulièrement légères et efficaces.

1.2.4 Les membres :
Pour l’instant l’équipe n’est officiellement composée que d’un seul membre. En tant qu’instigateur du projet, je me dois de vérifier la faisabilité en termes financiers d’une participation à la coupe de France de robotique 2006 avant d’intégrer officiellement d’autres membres. Mais de nombreuses personnes m’ont déjà apporté une aide plus qu’appréciable, et je les en remercie.
2 La coupe de France de robotique, aspects techniques :
2.1 Electronique :

L’électronique est principalement composée de cartes indépendantes, chacune assurant une fonction bien particulière (par exemple, le déplacement du robot). Ces cartes sont reliées à un bus (une zone d’échange) commun, et peuvent être supervisées par une carte dédiée à la stratégie (souvent plus puissante en terme de calculs, comme une carte mère de PC grand publique, ou des cartes plus spécialisées comme les produits de type PC104).
Chaque carte est très souvent composée :

· D’une alimentation : l’énergie provient d’une batterie (d’ailleurs une batterie est spécifiquement dédiée à l’alimentation des cartes électroniques) et il est nécessaire de réguler la tension, et de la déparasiter.

· D’un microcontrôleur : il est le cerveau de la carte électronique, il reçoit des informations sue le monde extérieur, les traite, et prend des décisions (par exemple, réguler un moteur à l’aide d’une roue codeuse, ce principe d’asservissement s’appel odométrie). Les microcontrôleurs les plus utilisés sont les Microchip PIC et les Atmel AVR, en raison de leur simplicité de mise en œuvre, de leurs capacités, et de leur faible coût. Ils sont programmés directement depuis un PC pas l’intermédiaire d’une interface appelé programmateur ISP (In-circuit Serial Programming) sans avoir à les retirer de leur support.

· De capteurs : ils renseignent le microcontrôleur sur le monde extérieur. Il peut s’agir de capteurs de distance, de capteurs de contacts, de roues codeuses, de capteurs de pression, de température, d’accélération, voir d’une WebCam.
· D’actuateurs : ce sont les intermédiaires par lesquels le robot agit sur son environnement. Ce peut être des moteurs à courant continu, des moteurs pas à pas, une turbine, un servomoteur, etc ..

· D’un étage de puissance : très souvent l’actuateur demande une source d’énergie importante, que le microcontrôleur ne peut pas fournir directement. On intercale alors entre le cerveau et les muscles une interface supplémentaire qui pourra fournir la puissance nécessaire. Il peut s’agir d’un simple transistor pour piloter une LED, d’un relais pour piloter un circuit auxiliaire qui doit être isolé électriquement, ou encore de composants plus complexes comme les ponts en H qui permettent de piloter les moteurs à courant continu et les moteur pas à pas.
2.2 Mécanique :

La mécanique peut se décomposer en deux parties distinctes :
· La base roulante : une constante du concours Eurobot est que les robots doivent pouvoir se déplacer. Il faut donc toujours prévoir un châssis basique intégrant des roues et des moteurs. Cette base roulante peut donc être réutilisée d’une année à l’autre.

· La mécanique spécifique : chaque année, le règlement change. Le but est une fois de crever des ballons, une autre fois de retourner des palais, et cette année, il fallait renverser des quilles. Ainsi chaque année il est nécessaire de construire des parties mécaniques spécifiques au règlement en cours. Ainsi en 2006 le thème retenu est le golf. On peut alors envisager d’intégrer au robot un système d’aspiration pour les balles, ou tout autre système de récupération.

Les pièces mécaniques sont souvent nombreuses, même si la diminution du nombre de composants est un souci permanent (pour des raisons de coût d’une part, et de fiabilité d’autre part). Leur réalisation demande un soin tout particulier, ce sont souvent des pièces de petites tailles dont les cotes sont définies avec précision.
2.3 Informatique :

L’informatique, si elle n’est pas au centre de la robotique, joue pourtant un rôle essentiel puisque c’est l’outil de travail le plus important.
Ainsi un ordinateur est nécessaire pour concevoir et compiler les programmes des microcontrôleurs, simuler le fonctionnement des cartes électroniques et du robot lui-même.

De même l’informatique apporte un gain de temps et d’argent considérable pour la mécanique, de nombreux outils de conception et de simulation sont disponibles et permettent de réaliser à coup (presque) sûr la bonne pièce, qui réalise la bonne fonction.

L’utilisation d’un PC de type portable est un atout non négligeable puisque qu’il est possible de l’avoir sur soi à tout moment pour vérifier ou modifier le comportement du robot sur place.

3 Nos besoins :

Etant une équipe nouvellement formée, nous ne disposons que de peu de matériel spécifique à la robotique.

Nos besoins se décomposent en XX catégories :

· Apports financiers.

· Apports en matériel : oscilloscope, alimentation stabilisée, câbles électriques, outils mécaniques.
· Apports en matières premières : aluminium et fibres composites, plastiques, rails, roulements à billes, douilles à billes, etc … (bois pour la réalisation d’une table de jeu de test).
· Apports en composants : composants électroniques divers

· Analogique : régulateurs de tension, transistors, LED, résistances, condensateurs, ponts en H.

· Numériques : microcontrôleurs microchip et atmel, quartz.

· Capteurs : capteurs infrarouges de distance Sharp (type GP2D12 ou GP2D120), interrupteurs divers, accéléromètres, boussoles électroniques.

· Actuateurs : servomoteurs de tous types et de toute tailles, moteurs à courants continus, réductés ou non, moteurs pas à pas.

· Matériel informatique : tout périphérique susceptible d’être utilisé comme unité de calcul (carte mère, processeur, mémoire, PC104), comme capteur (Webcam principalement), ou comme outil de développement (PC portable, logiciels de CAO/FAO, programmateurs) sont les bienvenue.

· Apports en logistiques : se rendre à la Ferté Bernard au moi de mai représente un long voyage, sur place il faut trouver à s’héberger, à se nourrir, etc. Or il y a souvent des modifications de dernière minute à effectuer sur le robot, et le temps manque cruellement.

· Nous sommes à la recherche d’un local assez grand pour accueillir une table de jeu de test (environ 2*3m) ainsi que le matériel et des bureaux pour y travailler à plusieurs. De préférence dans ou à proximité de la ville de Woippy (Moselle).

Tout autre aide est bien évidemment la bienvenue, construire un robot représente une tache ardue et complexe, et dans chaque étape de la fabrication et de la mise au point il est possible de gagner du temps et de l’argent en mettant en œuvre les bons outils.

4 Conclusion :

Je vous remercie d’avoir prêter attention à ce dossier et je me tiens à votre entière disposition pour répondre à d’éventuelles questions sur la robotique, sur la coupe, ou sur notre équipe.

Pour me contacter :

Thomas Legrand

10, rue Pierre Kopp

57140 Woippy, Moselle

Tel : 06-03-844-844

E-mail : thomas.legrand@supelec.fr 

