PROJETS S SI
BAC S Option Sciences de L'ingénieur

Robot sumo (120 kg de poussée)
Robot suiveur de ligne (Ci-dessous)

Conception électronique (ci-dessus)
Modélisation 3D (ci-dessous)
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FONCTION PRINCIPALE : GARDER UNE PLATEFORMPE HORIZONTALE \

FOMCTION TECHPIQUE 1 - QRIENTER
SELOM DEUX AXES PERPENDICULAIRES

FT11 : ALIMENTER

SECTEU

FT12: GERER L'EMERGIE DU
FYSTEME

AN

FT13 : CONVERTIR L' ENERGIE
— ELECTRIQUE EN ENERGIE
MECANIQUE

SERVOMOTEU

FT14 : ADAPTER L'ENERGIE
MECAMIOUE DE ROTATION

Robot radiocommandé avec
caméra (ci-dessus)

\Etude électronique

N~
Modélisation fonctionnelle




Les projets du BAC S Sl - Sciences de L'ingénieur

La pince est programmeée pour suivre le
mouvement de la Wiimote (accéléromeétre intég

.e)

Private Declare Sub StartDevice Lib
"wiiuse.dll" ()

Private Sub A_Click()
If flag2 = 1 Then

flag2 =0

PORTA =6

ETATPINCE =" Pince fermée "
Else

flag2 = 1

PORTA =5

ETATPINCE =" Pince ouverte "
End If

MSComm1.Output = "A" + Chr$(PORTA) '

envoie sur port A USB
End Sub

Private Sub ARRET_Click()
If Connected = 0 Then
StatusLabel = "Connectez vous
d'abord !"
Exit Sub

End If
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PROGRAMMATION DES

MOUVEMENTS DU
ROBOT WIIBOT

Imprimante 3D pour le prototypage
rapide (Réalisation des pieces
modélisées en 3D avec Solidworks)

LES VIDEOS sur http://www.ile-reunion.org/louispaye  n/




Exemples de Systémes techniques étudiés en  1°" et
Terminale S Sl Sciences de L'ingénieur
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OUVRE PORTAIL AUTOMATIQUE

SCOOTER ELECTRIQUE

Robot aspirateur
Robot Tondeuse
Barriere automatique

|Motoréducteur ‘ ‘Pa['ier ‘

Manivelle e

Capteur de
position

http://www.ile -reunion.org/louispayen/

Mors de réglage
tension ressort

Pallier

Ressort de
rappel




Quelques projets de I'année 2012-2013 en cours de d  éveloppement

. Autre type de casque étudié en école d'ingénieur

Etude du casque EMOTIV d'analyse des ondes cérébrales pour piloter un robot par la
pensée !
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Programmation sous Visual Basic 6 \

a Carte Interface Usb
programmable sous VB6

PROJET KINECT : Conception d'un systeme
de commande utilisant la KINECT de la XBOX
360 pour contréler un robot

PROJET Seagway. Conception d'un robot en
équilibre sur 2 roues ...

PROJET Vélo Elec :Conception d'un Vélo
Electrique




