











Un robot hexapode

Le nbtre est un robot mobile a six pattes




Dynamique globale

Nous souhaitons effectuer les mouvements suivants :

« Marche avant

« Marche arriere

 Pivot statique

« Virage pendant la marche

 Maintient de l'assiette

Et plus tard nous envisagerons :

 Allures variables



18 actionneurs

3 actionneurs

1 actionneur

Fonction Complexité
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18 degres de liberté

, 3 degrés de liberté

40 € 1 degré de liberté




l pattes a 3 degrés de liberté
o

Le choix de 3 degrés car :

. 1er = battement
- 2nd = gdhérence
= 3eme = gttitude au sol


















Recherche de la structure, 1/2

Reproduire I'evolution des angles pour le mouvement
élémentaire de la roue dans un plan arbitraire avec un RNA

o Creéation d'un iéseau
: Sauve le réseau
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Interface de recherche
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Variables :
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Apprentissage 2/3

Données issues du modele mécanique (MGD)
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- Mode (1) — = |« operating mode — s =— mode (2] —s=













Etat actuel du projet

Par rapport a notre Cahier des charges, il reste a faire :

= 40% du prototype fonctionnel (N°5), a échelle 1
« Modele Numérique de Terrain (cartographie)
Parcimonie des capteurs

IHM au sens métier, mouvements specifiques
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Questions posées en séance

= Qu’en est-il de la cadence ?
L.’horloge recoit les consignes de vitesse et d’amplitude, ce qui lui permet de générer
les signaux équivalents a destination des sous réseaux assignés aux pattes.

Pour I'instant, une seule allure a été mise en ceuvre : la marche a trois pattes
simultanées au sol car nous recherchons la stabilité plus que la vitesse.

= Quid du comportement si une pattes est défaillante ?

Sans que nous I'ayons encore mis en ceuvre, je pourrais dire que cet aspect de la
sUreté de fonctionnement est envisageable en faisant apparaitre une variable interne
pour la position du centre de gravité et une déformation des surfaces de réponse afin
de piloter chaque patte valide restante avec la correction nécessaire.

= Pourquoi ne pas avoir utilisé ce qui a été développé par
d’autres (la Nasa, etc.) ?

Les autres n'ont pas fait la méme chose, le résultat est financierement inaccessible
ou seulement un effet d’annonce. Bien évidement, we did not start from scratch et
nous remercions au passage toute la communauté pour les éléments parsemés qui
nous ont servi d’'une maniere ou d’'une autre.
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Au final, faire nous assure de maitriser.



