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AVANT-PROPOS

« La raison est limitée, ce qui fait progresser la science
c'est I'imagination. »
Albert Einstein

A une époque oi1 la recherche d’une éducation plus propice au
développement de I'enfant et I’apprentissage des savoirs fonda-
mentaux sont les directives des gouvernements, on constate
I’échec des conseils prodigués par le haut et I'émergence de solu-
tions locales initiées par des bonnes volontés.

Ce projet voudrait en étre un autre exemple. L'enseignement est
un sacerdoce qui nécessite plus de libertés pour s’adapter a
I’évolution des mceurs de la société et des enfants qui représen-
tent son futur. Comment motiver les adolescents ? Les médias le
savent tres bien depuis longtemps. Il faut faire briller des étoiles
devant leurs yeux. Il faut les inviter a participer. Il faut les rendre
acteurs de leur vie.

Dans le cadre d'une pédagogie de découverte des sciences,
'étude et la réalisation d'un objet, méme ludique, n’est plus
suffisant. Il faut aller au-dela, créer une dynamique de groupe,
un projet commun, un but a atteindre. Participer a une compéti-
tion régionale, c’est développer un esprit de compétition qui
peut donner le gotit de I'effort, du détail, du travail récompensé.

Ce livre vous propose de concevoir vous-méme un robot de type
mini-sumo, mais ce n’est pas tout. Il s’agit aussi d'une mise a jour
de vos connaissances en électronique, mécanique et programma-
tion pour concevoir et programmer d’autres robots.

Effectivement, méme si I'ouvrage est orienté vers la conception
d’un robot de type mini-sumo, ses divers chapitres peuvent étre
lus dans une optique plus globale et servir a concevoir un robot
différent.

L'accent est mis sur les divers points essentiels pour concevoir
un robot avec un maximum de chances de réussite.

Le projet permet de suivre un reglement, de choisir une architec-
ture mécanique, de sélectionner une motorisation en fonction de
la puissance recherchée, de calculer les composants, de dessiner
les schémas électroniques, de programmer une stratégie.
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Il vous est proposé de concevoir votre robot mini-sumo en deux
étapes. L'intérét pédagogique est mis en avant afin d’assurer la
réussite de ce projet.

La premiere étape permet de mettre en ceuvre les premiers
capteurs avec un microcontroleur et une petite interface de
commande des moteurs. L'objectif a atteindre est bien évidem-
ment de se rassurer en résolvant les petits problemes techniques
de base qui empoisonnent le débutant.

Puis nous proposons une deuxiéme étape ott la conception sera
complete avec des aspects de test et fiabilité proches d'une
démarche qualité. Cette étape plus longue doit vous apprendre a
structurer votre travail et a planifier les taches. L'objectif final
n'est pas seulement la réalisation d'un robot compétitif mais
surtout I’accomplissement personnel d"une tache a priori ambi-
tieuse.

La réalisation personnelle d'un montage électronique est une
démarche qui est devenue de plus en plus marginale dans notre
société. Au fur et a mesure que la technologie devient plus
sophistiquée, nous nous éloignons des composants pour ne voir
que le systeme et sa facilité de mise en ceuvre. Sortir chaque
nouvel objet technique nécessite pourtant des heures de recher-
che et de développement.

Son utilisation & la portée de tous et son faible cotit réduisent
Iélectronique a un vulgaire ustensile de la vie quotidienne. Nous
ne prenons plus le temps de comprendre lorsque cela ne fonc-
tionne plus et nous changeons pour un nouveau modele. De
toute maniere, les services apres-vente ne sont plus la que pour
faire illusion. En effet, les produits électroménagers sont prévus
pour tomber en panne au bout d"un certain nombre d’heures de
fonctionnement. Et la panne est volontairement irréparable.
D’autre part, il n'y a quasiment plus de techniciens dignes de ce
nom derriére chaque service apres-vente.

Il est vraiment dommage que notre société occidentale laisse les
connaissances techniques a d’autres pays peu scrupuleux qui
n’hésiteront pas a nous asservir.

Il existe pourtant des solutions pour attirer les jeunes vers les
sciences. Les compétitions de robotique permettent de vivre une
aventure personnelle ou en groupe tres enrichissante. Au méme
titre que les compétitions sportives, tous les aspects exaltants et
humains sont présents pour apprécier les réalisations. Parmi
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celles-ci, les tournois de robots mini-sumo sont tres spectaculai-
res. Initiés par le Japon depuis les années 1990 ot ils sont deve-
nus trés populaires, ils sont apparus aux Etats-Unis dix ans plus
tard et depuis quelques années sur notre vieux continent.

Les compétitions de robotique sont des lieux d’échanges entre
passionnés et aussi l'occasion de montrer les réalisations plus ou
moins sophistiquées des amateurs ou des chercheurs.

Nous sommes émerveillés par les prouesses informatiques que
des sociétés développent pour le cinéma. Or, au Japon, il existe
de nombreux salons ol les amateurs de robotique viennent
montrer leur réalisation devant les yeux tout autant émerveillés
des visiteurs.

Les outils logiciels dont nous disposons actuellement sont extra-
ordinaires en comparaison des premiers programmes sous DOS.
Les composants actuels sont fantastiques par leurs performan-
ces. Le domaine de la robotique offre a tous des possibilités de
projets pour une centaine d’années. Internet permet d’échanger
des idées au travers des forums. Tout cela, ensemble, ne peut que
générer des grandes avancées ol chacun peut avoir sa place.
L'exemple le plus intéressant est le concours Google Lunar X
Prize, qui propose un prix de 30 millions de dollars a qui enverra
un robot sur la Lune. Cette démarche, a la base pédagogique,
doit permettre a tous de participer aux grands enjeux de ce
nouveau siecle.

Je remercie tous les amateurs que j'ai pu rencontrer depuis une
dizaine d’années aux travers de mes tournois. Ce sont eux qui
m’ont donné I'envie d’écrire ces ouvrages et d’organiser toutes
ces rencontres amicales qui nous réunissent.

Je remercie tous ceux qui ont accepté de me permettre de publier
les photos de leurs réalisations.

Je remercie aussi mes étudiants avec lesquels j'ai pu tester diffé-
rentes approches pédagogiques, mes collegues, pour leur
soutien, et ma famille, pour sa patience.

© ETSF - La photocopie non autorisée est un délit.
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Réaliser un robot de ses mains est une réussite en soi, le
programmer, le débugger, l'améliorer est une satisfaction
personnelle. Mais lorsqu'il s’agit de le comparer aux autres lors
d'une rencontre ou d'un combat, c’est le stress, I'angoisse,
I’émotion, la joie, la déception. On ne rencontre ces sentiments
que lors des tournois et il est tout a fait logique de les comparer
aux rencontres sportives qui peuvent étre des moments de joie
pour les équipes et leurs supporters.

1.1 LE PROJET

La conception d'un robot pour le loisir, pour la compétition ou
pour apprendre autrement est devenue un enjeu commercial. De
nombreuses sociétés essaient d’en tirer parti en proposant des
produits toujours plus innovants et spectaculaires. Mais ces
robots restent chers et leurs performances sont souvent bien au-
dela de nos besoins.

Aprés avoir testé de nombreux types de robots simples ou plus
compliqués, ludiques ou techniques, étonnants ou amusants, il
est possible d’en retenir certains comme représentatifs de la
robotique ludique pour débuter. A I'exemple du suiveur de ligne
qui représente parfaitement le robot d'initiation. Or, il lui
manque quelque chose d’essentiel, le spectaculaire.

Le robot de type mini-sumo est trés proche dans sa conception
d’un suiveur de ligne, mais il possede un atout majeur, il doit
étre capable de combattre contre un adversaire. Il s’agit 1a d'un
sentiment humain, étre plus fort que l'autre.

1.2 UETUDE

Ce livre vous propose d’analyser les diverses parties essentielles
d’un robot de type sumo afin de vous permettre de réaliser le
votre.

Nous avons souhaité vous montrer un premier exemple simple
sans trop rentrer dans les détails. Son intérét réside dans le temps
nécessaire pour le réaliser et le faire fonctionner. Nous savons
combien il est frustrant de réaliser un robot, puis de constater
qu’il ne fonctionne pas ou mal. Vous pourrez le programmer
pour détecter la bordure du dohyo et lui faire suivre cette
bordure tout autour du dohyo ou plus simplement une ligne.

Pour réaliser un robot de type mini-sumo, vous pouvez lire
’ensemble des chapitres qui expliquent successivement le fonc-
tionnement, le choix et les calculs des divers éléments, ou bien
passer directement a la réalisation finale qui propose une solu-
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