
Sujet : Comment, à partir d'une acquisition numérique, localiser et
manipuler un objet.

J’ai toujours été fasciné par les robots et les développements en intelligence
artificielle. Le TPE a donc été pour moi une occasion d’aborder ces sujets,
tout en bénéficiant des connaissances des professeurs et du matériel
disponible au lycée. L’idée du projet m’est venu l’année dernière, en classe
de première. J’ai pensé que faire un robot manipulant un objet à partir de sa
vision était une idée qui reprenait bien les thèmes de la Robotique et de
l’Intelligence Artificielle. Cela nous a permis, à moi et à mes collègues
d’acquérir des connaissances en Electronique, en Mathématiques, en
Informatique ainsi qu’en Mécanique. Si le projet reste modeste par rapport à
ce qui peut se faire aujourd’hui (par exemple, commander un robot sur mars
depuis la terre), il constitue une sorte de projection de ce qui peut se faire à
notre niveau.

Au cours de ce TPE, nous avons rencontré beaucoup de problèmes. Un des
problèmes majeurs à résoudre, a été de choisir la structure, la taille et la
composition du robot. Nous pensions au début faire un robot en T, ce qui
aurait beaucoup facilité la manipulation. Nous nous sommes vite rendu
compte que la taille et la puissance de celui-ci seraient ridicules. Nous avons
alors opté pour un robot en V. D’autre part, nous pensions également faire
un robot avec du bois et du plastique de récupération. Après réflexion, nous
avons trouvé qu’un robot en LEGO serait plus facilement réalisable. Enfin,
pour sa dimension, nous avons été limité par le nombre de pièces de Lego
disponibles ainsi que par la puissance des moteurs. Un compromis a été
trouvé avec une solution optimum entre la taille et la puissance.
La réalisation compète de la maquette a nécessité par ailleurs l’étude et le
développement de l’électronique nécessaire à l’alimentation et à la
commande des moteurs, pilotée par un ordinateur.
Enfin, l’objectif étant de contrôler le système, l’utilisation d’une caméra
numérique pilotée également par l’ordinateur a permis d’obtenir des
informations en temps (presque) réel. Mes connaissances en Visual Basic et
en C++ m’ont alors permis de contribuer à l’implémentation d’un algorithme
chromatique et à sa mise au point progressive. La maquette que nous avons
réalisée donne des résultats intéressants.
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Un deuxième problème majeur a été d’assurer une précision de manipulation
au robot. La caméra envoyant à l’ordinateur des images avec un décalage de
près de une seconde, induisait une marge d’erreur de la pince de plus de
2cm. Après beaucoup de tests et de modifications, nous avons obtenu que
ce décalage ne soit plus un problème.
Notre robot a pris et a reposé son premier objet avec une précision maximal
le 23/02/2004. Il est maintenant capable de manipuler des objets comme un
bras renseigné par un œil.
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