SUJETS TPE 1ère SSI


LES SUJETS TPE  2006 - 2007
	NOM
	PROJET

	DIJOUX Yoan
PAYET Pascal
 GRIMAUD  David
GASTRIN  Olivier
	SUJET 1
Reconnaissance objet coloré (web cam)

	ERAPA Charles
 PORCHER Kévin
 COUSIN Ahmad
 WIN-LIME Cédric
 LAURENT Gladys
	SUJET 2
Chariot filoguidé

	KING-SOON  Lemuel
PADEAU Julien
 BOYER Grégory
 KICHENIN Jérome
 HOARAU Laurent
	SUJET 3
Systèmes directionnels

	GAZE Mathieu
 GRUCHET Philippe 
 CARRIL Alexandre
 LECLERC Rozenn
TOULCANON Sandrine
	SUJET 4
Apprentissage de mvt


THEME : Modèles, modélisation. Création de produits
Sujet 1
Problématique : Comment reconnaître un objet (couleur, forme ...) en utilisant une caméra ? Quelles  sont les applications possibles ?


Démarche :

1- Recherche et recensement des différents systèmes et techniques de reconnaissance de formes et de couleurs (recherches sur internet ou dans les livres)

2- Lister les applications possibles 

3- Comment se décompose une couleur ? Faire des tests avec une webcam et un logiciel de dessin 

Prendre plusieurs exemples avec couleurs différentes et luminosités différentes. Lister les difficultés et les remarques. Etablir une règle simple (algorithme)  pour différentier deux couleurs franches.

4- Rechercher un algorithme pour identifier un objet coloré (surface, contour, centre)

Projet A : réalisation d'un programme sous visual basic pour repérer un objet coloré et suivre sa trajectoire
Nécessite : se familiariser avec l’environnement de visual basic (systèmes de boutons et textes)

Rechercher comment connaître la couleur d’un pixel sur l’écran (composantes RVB)

Positionner la webcam au dessus d’un plan de travail 

Faire la programmation

Projet B éventuel : piloter un robot pour atteindre la cible colorée (robot contrôlé par l’ordinateur su lequel est branché la webcam)
THEME : Modèles, modélisation. Création de produits
Sujet 2
Problématique : Comment automatiser la gestion d'un stock dans un magasin ? 
Comment un robot mobile peut-il se repérer et se déplacer dans l’espace ?

Démarche :

1- Recherche et recensement des différents systèmes de gestion de stocks automatisés . 
Mots clefs : Chariot filoguidé, magasins, chariots mobiles autonome,  Robot mobile orientation … etc
2- Réaliser le projet :


Ajouter des capteurs sur un robot explorer existant pour lui faire suivre différentes trajectoires (avec carrefours)  et faire la programmation
Présenter clairement les schémas, algorithmes ….et les explications 

3- Conclure

THEME : Modèles, modélisation. Création de produits
Sujet 3 
Problématique : Comment peut on faire changer de direction un véhicule roulant ?

Démarche :

 
1 - Recherche et recensement des différents systèmes directionnels (Web, livre, etc.)

2 – Etudier les avantages et inconvénients des systèmes recensés.


3 – Réalisation d’essai sur un  prototype (A-robot) afin de mettre en évidence la relation entre le rayon de braquage et la géométrie du véhicule.


4 – Détermination du rayon de braquage et la géométrie du véhicule avec un logiciel de calcul mécanique (MotionWorks).


5 – Conclure sur les résultats

THEME : Modèles, modélisation. Création de produits
Sujet 4
Problématique : Comment faire reproduire (ou apprendre) une trajectoire à un bras manipulateur ? Quel intérêt ?
Quelles sont les applications dans l'industrie ?
Démarche :

1- Rechercher sur internet (ou livres) les diverses techniques d’apprentissage pour un robot.

2- Rechercher les applications industrielles 

3- Réaliser le prototype :


Objectif : Orienter manuellement une tourelle (2 servomoteurs) selon une trajectoire quelconque et obtenir de la PC qu'il reproduise le mouvement. (interface électronique à réaliser + programme)
Note: aucun capteur de position ne sera utilisé 

         Vous devrez :

· Rechercher des informations sur le principe de fonctionnement d’un servomoteur

· Démonter le servomoteur et mesurer la tension moteur lors d’un positionnement angulaire (utilisation de l’oscilloscope)

· Réaliser la carte électronique d’interface avec le PC

· Faire le programme 

4- Conclure
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