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Le travail avec des robots autonomes fait partie du quotidien. Utilisés tant
dans les domaines technique que social, ils ont parfois une tache ludique

et attractive. Ce travail contribue au projet «Duck Family» et a pour objec-
tif 1a conception et la programmation d’une unité mobile, «Baby Duck», et
ayant la capacité de se déplacer de maniére autonome afin de rejoindre sa
maman, «Mama Duck». Ce projet a pour but une exposition interactive re-

présentant une famille de canards.

Objectifs

Le canard ,représenté par une unité mobile terrestre,
doit pouvoir se déplacer de maniére autonome en di-
rection de sa maman. Pour cela, un signal de direction
doit étre interprété afin de commander le robot. Le ca-
nard cherche lorientation dans laquelle se trouve sa
maman par la rotation de sa téte puis se déplace afin
de la rejoindre.

De plus, une télécommande doit pouvoir commander
librement le caneton. Deux modes de fonctionnement
sont alors définis. Le mode «Free» dans lequel il se
déplace librement selon les ordres de la télécom-
mande et le mode «Home» ot il se dirige dans la di-
rection de sa maman.

Travail

La majeure partie de ce travail se situe dans le do-
maine de la programmation. En effet, un programme a
été concu afin de contréler la direction du canard et la
position de sa téte. Pour interpréter le signal de direc-
tion dans laquelle se situe sa maman, le canard «Baby
Duck» a comme capteur, sur sa téte, un potentiométre
de direction dont l'orientation est donnée par un élas-
tique. Un microcontréleur interpréte ce signal et com-
mande la position de la téte ainsi que les moteurs du
robot. Pour cela, un circuit imprimé a été congu afin
de permettre la coordination de tous ces composants.
Le programme concu comprend également une partie

Unité mobile représentant un canard

trés importante de régulation. En effet, la rotation de

la téte dans une direction précise ainsi que l'orienta-

tion exacte du robot sont possibles uniquement grace
a une régulation complexe composée de deux boucles
successives.

Une derniére tache a été la commande a distance du
systéme. Au travers d’une télécommande utilisée dans
le modélisme, le canard peut se déplacer librement
grace aux signaux recus sur un récepteur 2.4GHz. Le
contrble de sa vitesse et de sa direction sont alors ef-
fectués. Au travers d’un switch sur la télécommande,
le déplacement autonome en direction de sa maman
(«Home mode») est possible.

Résultats

Le contrble du canard «Baby Duck» par la télécom-
mande ainsi que son déplacement autonome vers sa
maman «Mama Duck», sont fonctionnels et corres-
pondent au cahier des charges. Le temps de réaction
du systéme avoisine les 3 secondes pour le mode au-
tonome et les tests au sol dans le laboratoire sont
réussis.

Des améliorations telles que la commande de direc-
tion par systéme optique ainsi que la mesure de dis-
tance par ultrasons seront a venir.
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