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Matériel nécessaire pour l’utilisation du ROVIO

1 x PC

1 x Navigateur Internet1 x Borne WIFI

1 x Carte WIFI
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1603-1868            1920                 1950                    1990                 1998                  2009

18ème siècle             1937               1968-1972                  1996               2000          

l'Ere Edo, création de poupées 

mécaniques capables d’exécuter 

des tâches simples comme servir 

le thé. Les mouvements de ces 

automates sont activés par des 

engrenages complexes à 

remontoir comme ceux d’une 

montre

Au 18ème siècle , considéré comme l'âge d'or des 

automates avec le célèbre canard de Jacques de 

Vaucanson, qui pouvait boire, se nourrir, caqueter, 

s'ébrouer dans l'eau, digérer sa nourriture et 

même…déféquer. A la même période, les horlogers 

Jaquet-Droz inventèrent une musicienne, un écrivain et 

un dessinateur réalisant vraiment les mouvements 

correspondant à la pratique de leur art.

Naissance du mot robot inventé par l'écrivain 

tchèque Karel Capek pour les besoins de sa 

pièce de théâtre RUR (Rossum's Universal

Robot).

Howard Aiken met au point un ordinateur programmable mesurant 17 m de 

long et 2.5 mètres de hauteur, permettant de calculer 5 fois plus vite que 

l'homme : C'est le Mark I d'IBM.

A l'université de Bristol, le psychologue britannique William Gray 

Walter, a construit huit "tortues" électroniques équipées chacune 

d'un oeil photoélectrique et de deux amplificateurs à tube 

commandant des relais qui activaient des moteurs de direction et 

de progression. Pour la première fois, des robots réagissaient à 

des stimulations sensorielles.

Shakey du Stanford Research Institute :L'un

des premiers à naviguer en deux dimensions 

et à comporter un planificateur d'actions. Il 

utilisait des images vidéo de plusieurs milliers 

de pixels pour déterminer ses mouvements. 

Les bases fondamentales de la robotique 

autonome étaient jetées : décomposition de 

l'espace en grille, détection des objets, module 

de perception, architecture informatique 

intégrant plusieurs fonctions

Hilare du Laabs : Il réussit à construire une 

représentation de son environnement de manière 

graduelle au fur et à mesure de ses déplacements et 

parvint à se localiser dans une pièce. Hilare 

expérimentera la fusion multicapteurs : 16 capteurs à 

ultrasons, un télémètre laser et l'odométrie (mesure de 

distance parcourue calculée à partir de la rotation des 

roues). Il pesait relativement lourd (400kg), du fait de 

ses batteries et de sa structure en aluminium et en 

acier. 

Ghengis du MIT

Cet insecte à six pattes, mesurant 35cm, a été crée par 

Rodney Brooks pour expérimenter la marche sur un 

terrain accidenté. Ghengis a mis en oeuvre

l'architecture de subsomption : au lieu d'être contrôlés 

de manière centralisée, ses comportements sont gérés 

par des modules reliés aux senseurs et aux actuateurs 

et organisés en couches.

P2 de Honda : Ce géant (1,82m, 210kg) 

est le premier d'une famille de robots, 

imitant la marche humaine, à avoir été 

présenté au public par Honda : son 

ancêtre EO n'ètait qu'une paire de jambes, 

P1 a été doté d'un corps rudimentaire. 

Avec son air d'astronaute, P2 fut enfin 

présentable. 

Nomad de Carnegie Mellon

Conçu pour naviguer dans les environnements 

extrêmes, il a été financé par la Nasa et envoyé en 

Antarctique, pour chasser les météorites martiennes. 

Le prochain objectif de Nomad est la recherche de 

glace sur la Lune, dans les caractères situés vers le 

pôle sud.

SDR-3X (50cm, 5kg) est le premier humanoïde à 

intégrer des capacités motrices et cognitives 

(perception et intégration sociale). Il peut marcher, 

danser, se tenir en équilibre sur un pied... Il 

dispose d'un système de reconnaissance vocale 

pour dialoguer en utilisant le langage courant et de 

processeurs dédiés pour percevoir les objets de 

couleur uniforme et les suivre du regard. Son 

système émotionnel régule son comportement afin 

qu'il communique avec les humains de manière 

plus naturelle.

Webcam mobile pilotable depuis Internet : 

le ROVIO

1907: tube ampli à 
triode

1947: 
transistor

1960: réseaux de 
neurones artificiels

1971: 
microprocesseur
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1942 1961 1968

Premier système de 
surveillance (SIEMENS AG) 

pour observer le 
lancement des missiles V-2

Première  caméra 
vidéoportative

Olean (USA) est la 
première ville à 

installer une 
surveillance vidéo 

Les caméras investissent 
l’intérieur des bâtiments

Début de la 
vidéosurveillance 

dans les entreprises 
(extérieur des bâtiments)

Des solutions de 
vidéosurveillance (fixes ou 
rotatives) par Internet sont 

accessibles pour les particuliers 

1980 1990 2008 2009

Webcam mobile pilotable 
depuis Internet : 

le ROVIO

1895: film 1969: capteur CCD 1999: WIFI
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On dispose d’une borne wifi, d’un ordinateur et du robot ROVIO :
Est-il facile de mettre en œuvre le produit ?

1ère partie : Présentation du ROVIO.
- aƛǎŜ Ŝƴ ƳŀǊŎƘŜ ǇŀǊ ƭΩŜƴǎŜƛƎƴŀƴǘ ŀǾŜŎ ǳǘƛƭƛǎŀǘƛƻƴ ŘΩǳƴ ǾƛŘŞƻǇǊƻƧŜŎǘŜǳǊ

2ème partie : Découverte individuelle du ROVIO.
- Mise à disposition de vidéos de présentation et de fonctionnement
- DǳƛŘŜ ŘΩǳǘƛƭƛǎŀǘƛƻƴ ŦƻǳǊƴƛ ŀǾŜŎ ƭŜ ǇǊƻŘǳƛǘ Ŝƴ ǾŜǊǎƛƻƴ PDF anglaise et française
- Maquette numérique du robot. 

3ème partie : Formalisation.
- wŞŀƭƛǎŀǘƛƻƴ ŘΩǳƴŜ ƴƻǘƛŎŜ ŘŜ ƳƛǎŜ Ŝƴ ƳŀǊŎƘŜ ǊŀǇƛŘŜ du produit pour répondre à la problématique.

4ème partie : Bilan en groupe.
- Présentation du travail

Question n°1 :

Les activités proposées doivent conduire l’élève à aborder :
• La fonction globale du produit.
• Le besoin dans un contexte sociétal.
• Les éléments importants pour la mise en  fonction du mécanisme.
• les différents éléments constituant le mécanisme.
• Le système avec les données constructeurs.
• La création d’une notice de mise en marche rapide du robot.
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Pourquoi lors de la configuration au lycée, cela ne se passe pas comme décrit dans 
la notice ?

Question n°2 :

1ère partie : Mise en route du produit grâce à la fiche de démarrage rapide
- Travail individuel sur poste informatique ǇƻǳǊ ŎƻƴŦƛƎǳǊŜǊ ƭΩƛƴǘŜǊŦŀŎŜ ǿŜō Ŏƻƴƴŀƛǎǎŀƴǘ ƭŜǎ ǇŀǊŀƳŝǘǊŜǎ Řǳ Ǌƻōƻǘ 

donnés par le professeur.
- CONSTAT : problème pour commander le robot.

2ème partie : Découverte des réseaux
- Pour résoudre le problème : il faut comprendre comment fonctionne le réseau informatique du lycée.
- Travail individuel sur poste informatique : questionnaire avec document ressource (découverte évolution des 

réseaux sans fils : HomeRf, Bluetooth, wifi et hyperlan, en rapport avec les flux et les distances de transmission)

3ème partie : Test de la configuration du lycée
-Utilisation de protocole dos : ipconfig et ping pour découvrir les notions nécessaires de domaine, IP, adresse mac, pare 
feux, identifiant, clé WEP, sécurité, antivirus.

4ème partie : Formalisation
- Connexion au robot et visualisation de ƭΩƛƴǘŜǊŦŀŎŜ ǿŜō

5ème partie : Approfondissement
- Commande par I-phone : écran tactile comparaison souris.
-Commande par smartphone
-Commande par  wiimote

Les activités proposées doivent conduire l’élève à aborder :

• Les termes relatifs aux réseaux informatiques.
• Les normes des réseaux sans fils.
• La sécurité sur Internet.
• Les données transmises entre le robot et la borne wifi.
• L’installation, réglage et test du système.
• L’ergonomie de l’interface de commande du robot.
• Les différents modes de commande du robot selon le terminal utilisé.
• Les écrans tactiles.

ressources/ecrans tactiles/IR3-G1_Expose-Presentation_Les-technologies-tactiles_Tom-MIETTE.pdf
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1ère partie : Qualité de l’image
Tests sur le système réel en position fixe :
- Avec les paramètres par défaut.
- En faisant varier la résolution.
- 9ƴ Ŧŀƛǎŀƴǘ ǾŀǊƛŜǊ ƭŜ ƴƻƳōǊŜ ŘΩƛƳŀƎŜǎ ǇŀǊ ǎŜŎƻƴŘŜǎΦ

2ème partie : Activité sur la numérisation d’une image fixe selon plusieurs paramètres
- Étude du principe de numérisation Ŝǘ ŘŜ ŎƻƳǇǊŜǎǎƛƻƴ ŘΩƛƳŀƎŜ όDLCΣ.atΣ Wt9DύΦ 
-{ŎŀƴƴŀƎŜ ŘΩǳƴ ŘƻŎǳƳŜƴǘ ŀǾŜŎ ŘƛŦŦŞǊŜƴǘŜǎ ǊŞǎƻƭǳǘƛƻƴǎ Ŝǘ ŘƛŦŦŞǊŜƴǘǎ ŦƻǊƳŀǘǎΦ
-!ƴŀƭȅǎŜ ŘŜǎ ǊŞǎǳƭǘŀǘǎ όƛƴǘǊƻŘǳŎǘƛƻƴ ǎǳǊ ƭŜǎ  ǘŀǳȄ ŘŜ  ŎƻƳǇǊŜǎǎƛƻƴǎΣΧύ

3ème partie : lien qualité image et fluidité du déplacement
Tests sur le système réel à différentes vitesses

4ème partie : Détermination du débit pour l’émission des images selon différentes configurations
- Calcul du débit nécessaire pour émettre les images avec une fluidité de 24 images par secondes avec la résolution 

maximum  et minimum de la caméra.
- LƴǘŜǊǇǊŞǘŀǘƛƻƴ ŘŜǎ ǊŞǎǳƭǘŀǘǎ ǇŀǊ ǊŀǇǇƻǊǘ Ł ƭŀ ǾƛǘŜǎǎŜ ŘŜ ǘǊŀƴǎƳƛǎǎƛƻƴ ŘΩǳƴŜ ƭƛŀƛǎƻƴ ²LCLΦ

5ème partie : Conclusion
- Sur quel élément peut-on agir pour améliorer la qualité de transmission ?
- Arriver  au constat que les paramètres par défauts sont assez bien choisis.

6ème partie :  Ouverture vers des projets 
Comment améliorer la vision nocturne du robot ROVIO  ?
Comment automatiser l’éclairage du robot ROVIO ?
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Quelle est l’intérêt d’avoir des réglages sur la qualité de l’image et sur la vitesse de 
déplacement  du robot ?

Question n°3 :

Les activités proposées doivent conduire l’élève à aborder :
Le principe de numérisation d’un signal.

• Quelques formats de compression.
• Les différents formats de numérisation d’un document pour voir la différence d’espace 
mémoire occupé selon le type de compression.
• Les performances de la caméra embarquée.
• le lien entre fluidité de l’image et résolution.
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1ère partie : Recherche et classement des éléments du robot consommant de l’énergie.
- CŀƛǊŜ ƭΩƛƴǾŜƴǘŀƛǊŜ ŘŜǎ ŘƛŦŦŞǊŜƴǘǎ ŞƭŞƳŜƴǘǎ Řǳ Ǌƻōƻǘ ǉǳƛ ŎƻƴǎƻƳƳŜƴǘ ŘŜ ƭΩŞƴŜǊƎƛŜΦ
- les regrouper en 3 catégories:  1) Motorisation, 2) acquisition, traitement et transmission des informations, 
3) Capteurs.
- ! ƭΩŀƛŘŜ ŘΩǳƴ ŘƻŎǳƳŜƴǘ ǊŜǎǎƻǳǊŎŜǎ ǎǳǊ ƭŀ ŎƻƴǎƻƳƳŀǘƛƻƴ ŘŜ ŎƘŀǉǳŜ ŞƭŞƳŜƴǘΣ ŘŞǘŜǊƳƛƴŀǘƛƻƴ ŘŜ ƭŀ ŎƻƴǎƻƳƳŀǘƛƻƴ ŘŜ 

chaque catégorie.
Conclusion: Quelle est la catégorie qui consomme le plus.

2ème partie : Mesures sur la batterie du ROVIO
Recherche dans la documentation constructeur des paramètres de la batterie (voltage, capacité, technologie).
- Mesure de la massede la batterie (281 g) et  Mesure de la masse du robot complet (1197 g)
- ;ǘǳŘŜ ŘŜ ƭΩƛƴǘŜǊŦŀŎŜ ƎǊŀǇƘƛǉǳŜ Řǳ ǎȅǎǘŝƳŜ: « comment sur le système peut-ƻƴ ǾŞǊƛŦƛŜǊ ƭΩŞǘŀǘ ŘŜ ŎƘŀǊƎŜ ŘŜ ƭŀ 

batterie ?» (rép : indicateur du niveau de batterie sur la page Web)
- Mesure sur le banc de testΥ ŀǳ ŘŞōǳǘ ŘŜ ƭŀ ǎŞŀƴŎŜ ƭΩŞƭŝǾŜ ōǊŀƴŎƘŜ ǎǳǊ ƭŜ ōŀƴŎ ŘŜ ǘŜǎǘ ƭŀ ŎƘŀǊƎŜ Ł ƭŀ ōŀǘǘŜǊƛŜ ŀƛƴǎƛ 

ǉǳΩǳƴ ǾƻƭǘƳŝǘǊŜ Ŝǘ ŜƴŎƭŜƴŎƘŜ ǳƴ ŎƘǊƻƴƻƳŝǘǊŜΦ ¢ƻǳǘŜǎ ƭŜǎ р ƳƴΣ ƛƭ ǊŜƭŝǾŜ ƭŀ ǘŜƴǎƛƻƴ ŀǳȄ ōƻǊƴŜǎ ŘŜ ƭŀ ōŀǘǘŜǊƛŜΣ ŀŦƛƴ ŘŜ 
tracer la courbe de décharge sous un tableur de type Excel. (schéma du banc de test). 

3ème partie : Détermination de l’autonomie théorique du robot.
-/ŀƭŎǳƭ ŘŜ ƭΩŀǳǘƻƴƻƳƛŜ ǘƘŞƻǊƛǉǳŜ Řǳ ǊƻōƻǘΦόƭŜ ǇǊƻŦŜǎǎŜǳǊ ŦƻǳǊƴƛ ǳƴŜ ŦƛŎƘŜ ŎƻƴǘŜƴŀƴǘ ƭŜ ǇƻǳǊŎŜƴǘŀƎŜ ŘΩǳǘƛƭƛǎŀǘƛƻƴ 

moyen de chaque élément électrique ainsi que sa consommation pour un parcours moyen).
- CONSTAT : 90% de la batterie sert au déplacement

4ème partie : Ouverture vers des projets
- En ajoutant une batterie de même technologie mais de plus forte capacité, quel est alors le surcoût du robot ? 
tŜǳȄ ǘΩŜƭƭŜ ǊŜƴǘǊŜǊ Řŀƴǎ ƭŜ Ǌƻōƻǘ Κ aşƳŜǎ ǉǳŜǎǘƛƻƴǎ ŀǾŜŎ ǳƴŜ ǘŜŎƘƴƻƭƻƎƛŜ Ǉƭǳǎ ǇŜǊŦƻǊƳŀƴǘŜ Κ !ǾŜŎ ŎŜǘǘŜ ǘŜŎƘƴƻƭƻƎƛŜ 

peux-ǘΩon utiliser le même chargeur ?
- Est-ƛƭ ƛƴǘŞǊŜǎǎŀƴǘ ŘŜ ǾƻǳƭƻƛǊ ŀǳƎƳŜƴǘŜǊ ƭΩŀǳǘƻƴƻƳƛŜ Řǳ Ǌƻōƻǘ Κ 
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Quels sont les fonctions qui consomment de l’énergie et qui définissent
l’autonomie (1h30) de la batterie ?

Question n°4 :
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Quels sont les fonctions qui consomment de l’énergie et qui définissent
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Quels sont les fonctions qui consomment de l’énergie et qui définissent
l’autonomie (1h30) de la batterie ?

Question n°4 :

Les activités proposées doivent conduire l’élève à aborder :
Les spécifications techniques dans la documentation constructeur.
• Les différentes technologies de batteries.
• Le choix de la technologie de batterie retenu par le constructeur.
• Plusieurs mesures de tension pendant un temps donné.
• Le tracé de courbe à l’aide d’un tableur.
• L’autonomie du robot. 
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Quelles sont les limites de détection du robot pour retrouver sa base afin de se
recharger ?

Question n°5 :

1ère partie : test des limites de détection de la base par le robot  pour différentes configurations.
- Testdu « retour à la base η Ŝƴ ŜȄŞŎǳǘŀƴǘ ƭŀ ŎƻƳƳŀƴŘŜ ǎǳǊ ƭΩƛƴǘŜǊŦŀŎŜ ǿŜō ǇƻǳǊ différents réglages.
- Chercherles conditions limites de détection όǊŀȅƻƴΣ ƘŀǳǘŜǳǊ ǇƭŀŦƻƴŘΣ ƛƴŎƭƛƴŀƛǎƻƴ ƳŀȄƛ Řǳ ǇƭŀŦƻƴŘΣΧύ
- Situersur le plan de la salle les emplacements des balises relais afin que le robot puisse se déplacer dans toute la 

pièce sans perte de signal.
- Analyser le retour sur base du robot Υ м ǇƘŀǎŜ ŘΩŀǇǇǊƻŎƘŜ Ҍ м ǇƘŀǎŜ ŘŜ ǊŜŎŜƴǘǊŀƎŜ ǇŀǊ ǊŀǇǇƻǊǘ Ł ƭŀ ōŀǎŜΦ

2ème partie : Optimisation du système  
- Prévoirla zone limite de détection de la base dans la salle à partir des résultats précédents.
- Choisirle meilleur réglage des spots de la base (après visualisation des tutoriaux de réglage) dans la salle. 

3ème partie : Étude du capteur de localisation 
- Étude du capteur Northstar II sensor: un questionnaire sur le principe de fonctionnement de ce capteur avec 

ŘƻŎǳƳŜƴǘ ǊŜǎǎƻǳǊŎŜ ǇŜǊƳŜǘ Ł ƭΩŞƭŝǾŜ ŘΩŀǇǇǊŞƘŜƴŘŜǊ ƭŜ ǇǊƛƴŎƛǇŜ ŘŜ ƭƻŎŀƭƛǎŀǘƛƻƴΦ όǳƴŜ ŀǇǇƭƛŎŀǘƛƻƴ ƎŞƻƳŞǘǊƛǉǳŜ ǇƻǳǊǊŀ 
ŀƛŘŜǊ ƭΩŞƭŝǾŜ Ł ƳƛŜǳȄ ŎƻƳǇǊŜƴŘǊŜύΦ

4ème partie : Approfondissement et bilan
- Comparaison :avec un autre système de localisation: le GPS
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Quelles sont les limites de détection du robot pour retrouver sa base afin de se
recharger ?

Question n°5 :

Les activités proposées doivent 
conduire l’élève à aborder :

• Le principe de triangularisation ou 
de localisation.

• Les limites de fonctionnement du 
système.

• La généralisation de ses 
connaissances à un autre système : 
le GPS.

• La configuration et le test du 
dispositif optimal.
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Comment le robot ROVIO fait-il pour se déplacer dans toutes les directions ?

Question n°6 :

1ère partie : test et mesure des différents déplacements
- Observation des mouvements possibles :

- Mesureravec tachymètre les vitesses de rotation 
des roues selon le type de déplacement demandé.

- Compléter un tableau des 
mouvements possibles.

étude détaillée

1/10
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Comment le robot ROVIO fait-il pour se déplacer dans toutes les directions ?

Question n°6 : (suite)

1ère partie : test et mesure des différents déplacements (suite)
- Etude graphique des ǾŜŎǘŜǳǊǎ ǾƛǘŜǎǎŜǎ ǘƘŞƻǊƛǉǳŜǎ ŘΩǳƴ Ǉƻƛƴǘ ŘŜ ƭŀ ŎƛǊŎƻƴŦŞǊŜƴŎŜ ŘŜǎ ǊƻǳŜǎ ƴƻƴ-holonomiques.

- CONSTAT: 
nécessité des roues 
spéciales 
(holonomiques) pour 
avoir tous les 
mouvements souhaités. 

2/10
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Comment le robot ROVIO fait-il pour se déplacer dans toutes les directions ?

Question n°6 : (suite)

1ère partie : test et mesure des différents déplacements (suite)
- Etude graphique des ǾŜŎǘŜǳǊǎ ǾƛǘŜǎǎŜǎ ǘƘŞƻǊƛǉǳŜǎ ŘΩǳƴ Ǉƻƛƴǘ ŘŜ ƭŀ ŎƛǊŎƻƴŦŞǊŜƴŎŜ ŘŜǎ ǊƻǳŜǎ ƴƻƴ-holonomiques.

- CONSTAT: nécessité des roues spéciales (holonomiques) pour avoir tous les mouvements souhaités. 

2/10

Mouvement  
d’avance

Mouvement latéral vers 
la droite
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Comment le robot ROVIO fait-il pour se déplacer dans toutes les directions?

Question n°6 : (suite)

2ème partie : Avantages des roues holonomiques selon les trajectoires
- Travail individuel sur poste informatique questionnaire avec document ressource sur les roues holonomiques.
- Architecture interne et caractérisation des éléments (vue réelle et maquette solidworks).

- Comparaison des possibilités de mouvement avec une voiture radiocommandée et un tricycle. 
Bilan : avantages et inconvénients.

3ème partie : Comment avancer ou  reculer ?
- 5ΩŀǇǊŝǎ ƭŜ ǘŀōƭŜŀǳ ǇǊŞŎŞŘŜƴǘΣ ǎŜƭƻƴ ƭŜǎ ƳƻǳǾŜƳŜƴǘǎ 

souhaités, les roues tournent alternativement dans un sens 
ou un autre.

- Câblagedu banc de test.
- faire le constatƭƻǊǎ ŘŜ ƭΩƛƴǾŜǊǎƛƻƴ ǇƻƭŀǊƛǘŞ Řǳ ƳƻǘŜǳǊΦ

3/10

Vue de dessus

Vue de dessus
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Question n°6 : (suite)

3ème partie : Comment avancer ou  reculer ? (suite)

- !ǳ ŎƻǳǊǎ ŘŜ ƭŀ ƳŀƴƛǇǳƭŀǘƛƻƴ ǇǊŞŎŞŘŜƴǘŜΣ ƭΩŞƭŝǾŜ
a constaté que pour inverser le sens de rotation du moteur, il
ǎǳŦŦƛǘ ŘΩƛƴǾŜǊǎŜǊ ƭŜǎ ōƻǊƴŜǎ ŘΩŀƭƛƳŜƴǘŀǘƛƻƴ όŘƻƴŎ ƭŜ ǎƛƎƴŜ ŘŜ 
ƭΩŀƭƛƳŜƴǘŀǘƛƻƴύΦ

aŀƛƴǘŜƴŀƴǘΣ ƛƭ ŘŞŎƻǳǾǊŜ ǳƴŜ ƳŞǘƘƻŘŜ ǇŜǊƳŜǘǘŀƴǘ ŘΩƛƴǾŜǊǎŜǊ ƭŜ 
Sens de rotation sans intervention sur le câblage: le pont en H. 
ou un autre.

- Câblagedu pont en H
- faire le constatƭƻǊǎ ŘŜ ƭΩƛƴǾŜǊǎƛƻƴ ǇƻƭŀǊƛǘŞ Řǳ ƳƻǘŜǳǊ ǎŀƴǎ

Modification du câblage .

Comment le robot ROVIO fait-il pour se déplacer dans toutes les directions? 4/10
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Comment le robot ROVIO fait-il pour se déplacer dans toutes les directions?

Question n°6 : (suite)

4ème partie : Comment le robot se déplace-t-il à différentes vitesses ?
[ƻǊǎ ŘŜǎ ƳŜǎǳǊŜǎ ǇǊŞŎŞŘŜƴǘŜǎΣ ƻƴ ŀ Ǉǳ ŎƻƴǎǘŀǘŜǊ ǉǳΩƛƭ Şǘŀƛǘ ǇƻǎǎƛōƭŜ ŘŜ ǊŞƎƭŜǊ ŘƛŦŦŞǊŜƴǘŜǎ ǾƛǘŜǎǎŜǎ ǇŀǊ ƭΩƛƴǘŜǊƳŞŘƛŀƛǊŜ 
ŘŜ ƭΩƛƴǘŜǊŦŀŎŜ ǿŜō

- Câblagedu banc de test.
- MesureΥ ŦŀƛǊŜ ǾŀǊƛŜǊ ƭŀ ǘŜƴǎƛƻƴ ŘΩŀƭƛƳŜƴǘŀǘƛƻƴ 

et mesure de la vitesse de rotation du moteur  courbe N = f(V).

- Analysedes résultats : proportionnalité entre N et V.

5/10
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Comment le robot ROVIO fait-il pour se déplacer dans toutes les directions?

Question n°6 : (suite)

4ème partie : Comment le robot se déplace-t-il à différentes vitesses ? (suite)
- Analysedes résultats : proportionnalité entre N et V.

6/10
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Comment le robot ROVIO fait-il pour se déplacer dans toutes les directions?

Question n°6 : (suite)

5ème partie : à quoi sert le boitier entre la roue et le moteur ?

7/10
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Comment le robot ROVIO fait-il pour se déplacer dans toutes les directions?

Question n°6 : (suite)

5ème partie : à quoi sert le boitier entre la roue et le moteur ? (suite)

Simulation avec méca-3D sous SolidworksŘΩǳƴŜ ǾƛǘŜǎǎŜ ŘŜ ǊƻǳŜ ŘƻƴƴŞŜ ǇƻǳǊ Ŝƴ ŘŞŘǳƛǊŜ ƭŀ ǾƛǘŜǎǎŜ Řǳ ƳƻǘŜǳǊΦ CŀƛǊŜ ƭŜ 
lien avec la partie sur le banc de test.

8/10

Animation
AVI

Animation 
WMV

Courbes
AVI

courbes
WMV

animation_réducteur.avi
animation_réducteur.wmv
courbes_entrée_sortie.avi
courbes_entrée_sortie.wmv
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Comment le robot ROVIO fait-il pour se déplacer dans toutes les directions?

Question n°6 : (suite)

5ème partie : à quoi sert le boitier entre la roue et le moteur ? (suite)
- tester avec plusieurs vitesses de roue  sur méca3D
- Constatde la proportionnalité au travers du train des engrenages
- déduction du rapport de réduction Řǳ ǘǊŀƛƴ ŘΩŜƴƎǊŜƴŀƎŜǎΦ
-aƛǎŜ Ł ŘƛǎǇƻǎƛǘƛƻƴ ŘΩǳƴ ǘŀōƭŜŀǳ Řƻƴƴŀƴǘ ƭŜ ƴƻƳōǊŜ ŘŜ ŘŜƴǘǎ Ŝǘ ƭŜ 

ŘƛŀƳŝǘǊŜ ŘŜ ŎƘŀǉǳŜ ǊƻǳŜ ŀƛƴǎƛ ǉǳŜ  ƭŀ ŦƻǊƳǳƭŜ ŘŜ ƭŀ Ǌŀƛǎƻƴ ŘΩǳƴ ǘǊŀƛƴ 
ŘΩŜƴƎǊŜƴŀƎŜǎΦ

- constat du lien entre diamètre et nombre de dents, 
- constat du lien entre nombre de dents et vitesse.

- Banc de test n°1 : moteursans réducteur sous charge avec  6 volts
- constat : rotation impossible et augmentation du courant

(liens si les vidéos ne démarrent pas)

9/10

Vidéo AVI

Vidéo WMV

moteur+charge.AVI
moteur+charge.wmv
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Comment le robot ROVIO fait-il pour se déplacer dans toutes les directions?

Question n°6 : (suite)

5ème partie : à quoi sert le boitier entre la roue et le moteur ?  (suite)
- Banc de test n° 2 : motoréducteur et la roue holonomique sous charge avec 6volts

(liens si les vidéos ne démarrent pas)

- constat :
rotation possible et courant moteur moindre

6ème partie : Conclusion
-BILAN : le réducteur permet de déplacement du robot en réduisant la vitesse de rotation du moteur et en 

augmentant le couple.
-Réducteur nécessaire pour déplacer une masse (ici le robot de 1 kg)

7ème partie : Ouverture vers des projets
- LƴŎƛŘŜƴŎŜ ŘŜ ƭŀ ōŀǘǘŜǊƛŜΧ
- Etude du problème de motorisation.
- Amélioration du système grâce à de nouvelles technologies.

10/10
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roue+reducteur+charge.AVI
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Comment le robot ROVIO fait-il pour se déplacer dans toutes les directions?

Question n°6 : (suite)

10/10

Vidéo AVI Vidéo WMV

Les activités proposées doivent conduire l’élève à aborder :

• Le principe des roues holonomiques (dites suédoises).
• Les vecteurs vitesse.
• Les organes participant à la réalisation de la fonction technique « se déplacer ».
• Le produit dans tous les cas prévus pour son usage et à identifier les facilités ou/et 

difficultés d’utilisation dans sa relation « utilisateur – produit ».
• Le fonctionnement d’un moteur à courant continu.
• Le principe fondamental permettant de faire varier la vitesse d’un moteur.
• Le lien entre couple moteur et courant.
• Le réducteur de vitesse.
• La notion de rapport de réduction.
• Le fonctionnement du système sur maquette numérique.
• La loi de mouvement.

roue+reducteur+charge.AVI
roue+reducteur+charge.wmv
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1ère partie : L’ASPECT - Analyse du Design

- Etude de la forme, de la couleur, des matériauxΣ ŘŜ ƭΩǳǘƛƭƛǘŞ ŘŜǎ [95Σ ŘŜ ƭŀ sérigraphie
- 9ǘǳŘŜ ŘΩǳƴŜ ƴƻǳǾŜƭƭŜ ŦƻǊƳŜ ou couleur grâce à Solidworks
- Modification et création de nouveaux « décalques » avec Photoshop.
- Insertion des nouveaux « décalques » avec Solidworks.

2ème partie : LE PRIX 
- 9ƴ ŘŞƳƻƴǘŀƴǘ ƭŜ ǊƻōƻǘΣ ƻƴ ŎƻƴǎǘŀǘŜ ǉǳΩƛƭ Ŝǎǘ ŎƻƳǇƻǎŞ 

ŘΩŜƴǾƛǊƻƴ ǳƴ ŎŜƴǘŀƛƴŜ ŘŜ Ǿƛǎ ƛŘŜƴǘƛǉǳŜǎΧ
- [ƛŜǳ ŘŜ ŦŀōǊƛŎŀǘƛƻƴΧ

-hǊƛƎƛƴŜ ŘŜǎ ǇƭŀǎǘƛǉǳŜǎΧ

Quels moyens sont utilisés pour rendre le produit attractif ?

Question n°7 :
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Les activités proposées doivent conduire l’élève à aborder :

• Les organes participant à la réalisation des fonctions techniques.
• D’autres styles pour le robot.



Comment le robot ROVIO évite-t-il les obstacles ?

Question n°8 :
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1.Présentation du système 

o Documentation commercial

o Le robot dans son contexte d’utilisation

o Historique et évolution des systèmes robotisés

2.Exploitations potentielles

3.Propositions d’activités de projet

4.Pistes d’évaluations

5.Organisation des enseignements sur l’année

6.Moyens logiciels et matériels

7.Documents ressources

Le robot ROVIO répond-t-il aux critères actuels de développement durable ?

Question n°9 :

ROVIO est un robot, mais qu’est ce qu’un robot ?

Question n°10 :
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Comment le robot ROVIO évite-t-il les obstacles ?

Question n°8 :

1ère partie : Le capteur détecteur d’obstacle sur le système réel. 
- RepérageŘŜ ƭΩŜƳǇƭŀŎŜƳŜƴǘ ŘŜǎ ŎŀǇǘŜǳǊǎ ǎǳǊ ƭŜ ǎȅǎǘŝƳŜ ǊŞŜƭ
- MesureŘŜ ƭŀ ŘƛǎǘŀƴŎŜ ƳŀȄƛƳŀƭŜ ŘŜ ŘŞǘŜŎǘƛƻƴ ŘΩƻōǎǘŀŎƭŜǎ 

de différentes couleurs et différentes matières.
- Comparaison avec les données du manuel technique.
- Constat :  détection uniquement de face

2ème partie : mise en œuvre d’un capteur à réflexion. 
- CâblageŘΩǳƴ ŎŀǇǘŜǳǊ Ł ǊŞŦƭŜȄƛƻƴ ǎǳǊ ǇƭŀǉǳŜ [!.59/Φ
- MesureŘŜ ƭŀ ǘŜƴǎƛƻƴ ŘŜ ǎƻǊǘƛŜ ŀǾŜŎ Ŝǘ ǎŀƴǎ ǇǊŞǎŜƴŎŜ ŘΩƻōǎǘŀŎƭŜΦ
- Conclusion sur le fonctionnement de ce type de capteur. 

3ème partie : Étude d’autres capteurs de proximité.
- Étude des  capteurs sur un banc de test de différents capteurs (induction, capacitifs, à fibre optique, mécanique)
- Justificationdu choix du constructeur. 

4ème partie : Ouverture vers des projets
- Installation de  capteurs latéraux

Les activités proposées doivent conduire 
l’élève à aborder :
La distance maximum de détection d’un 
obstacle.
• Le fonctionnement du capteur utilisé.
• D’autres capteurs réalisant la même 

fonction. 
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Le robot ROVIO répond-t-il aux critères actuels de développement durable ?

Question n°9 :

1ère partie : Étude d’ une usine de recyclage. 
- Navigation ƎǳƛŘŞŜ ǎǳǊ ǳƴ ǎƛǘŜ ǇǊŞǎŜƴǘŀƴǘ ƭŜ ŦƻƴŎǘƛƻƴƴŜƳŜƴǘ ŘΩǳƴŜ ǳǎƛƴŜ ŘŜ ǊŜŎȅŎƭŀƎŜΦ
- RemplissageŘΩǳƴ ǉǳŜǎǘƛƻƴƴŀƛǊŜ Ł ǇǊƻǇƻǎ Řǳ ŎƻƴǘŜƴǳ Řǳ ǎƛǘŜΦ

2ème partie : Étude du recyclage des pièces du robot. 
- Utilisation du jeu de recherche du matériau intrus sur le site « collectons.org»

3ème partie : Visite d’une usine de recyclage.
- Par exemple le Syctom (Syndicat Intercommunal de Traitement des Ordures Ménagères) à Saint-Ouen

4ème partie : Tri des pièces du ROBOT en vue de son recyclage.
- Rangementdes différentes pièces du robot dans des bacs adéquats pour le recyclage. 

Les activités proposées doivent 
conduire l’élève à aborder :
L’organisation et le fonctionnement 
d’une usine de recyclage.
• Les différents matériaux qui 

composent le ROBOT.
• Le tri de ces différents matériaux 

selon diverses catégories.
• Les matériaux pour recyclage.
• Les normes en vigueur.
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ROVIO est un robot, mais qu’est ce qu’un robot ? (approfondissement pour ƭΩƛƴǘǊƻŘǳŎǘƛƻƴύ

Question n°10 :

1ère partie : Histoire de la robotique
-/ƻƳǇǊŜƴŘǊŜ ƭΩŞǾƻƭǳǘƛƻƴ ŘŜ ƭŀ ǊƻōƻǘƛǉǳŜ ƎǊŃŎŜ ŀǳȄ ǘŜŎƘƴƛǉǳŜǎ όŀǳǘƻƳŀǘŜΣ Ǉǳƛǎ ŀƧƻǳǘ ŘŜ ŎŀǇǘŜǳǊǎ ǇƻǳǊ ŜƴŦƛƴ ŦƛƴƛǊ ŀǾŜŎ 
une pseudo intelligence artificielle).
-Présentation ŘŜǎ ŘƛŦŦŞǊŜƴǘǎ ŘƻƳŀƛƴŜǎ ŘΩǳǘƛƭƛǎŀǘƛƻƴ 
(Visionner vidéos CPS)
-Utilisation du guide des automatismes

2ème partie : structure interne d’un robot
-Identifier les constituants de la structure interne (squelette, servo moteur,
capteurs, partie commande ςmicro contrôleur)
- Liens avec les fonctions techniques.

3ème partie : Programmation d’un parcours sur le robot ROVIO
-Découverte ŘΩǳƴ grafcet de façon synthétique pour réaliser la 
simulation ŘΩǳƴ ǇŀǊŎƻǳǊǎ ǎǳǊ ǳƴŜ ƳŀǉǳŜǘǘŜ ƴǳƳŞǊƛǉǳŜ Řǳ Ǉƭŀƴ ŘŜ 
la salle de cours (Automgen)
- Utilisation du logiciel gratuit robotinosimde chez Festo

4ème partie : Simuler
- /ǊŞŀǘƛƻƴ ŘΩǳƴ ǇǊƻƎǊŀƳƳŜ ǎǳǊ ƭΩƛƴǘŜǊŦŀŎŜ ǿŜō Řǳ wh±Lh Ŝǘ ǘŜǎǘŜǊ

5ème partie : Visite
-Déplacement Řŀƴǎ ǳƴŜ ǳǎƛƴŜ ŘΩŀǎǎŜƳōƭŀƎŜ ŘŜ voitures 

Les activités proposées doivent 
conduire l’élève à aborder :
L’évolution de la robotique grâce aux 
techniques.
• Les organes participant à la 

réalisation des fonctions 
techniques.

• Les éléments d’automatisme.
• L’automatisme.
• Les flux d’énergie et d’informations 

échangés.
• Un programme permettant au robot 

de reproduire un parcours.
• Le grafcet.
• Le monde industriel au travers 

d’une visite.



1.Présentation du système 

o Documentation commercial

o Le robot dans son contexte d’utilisation

o Historique et évolution des systèmes robotisés

2.Exploitations potentielles

3.Propositions d’activités de projet

4.Pistes d’évaluations

5.Organisation des enseignements sur l’année
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Comment améliorer la vision nocturne du robot ROVIO  ?

Comment automatiser l’éclairage du robot ROVIO ?

Comment éviter les chocs latéraux ?

Question n°11 :

Question n°12 :

Question n°13 :
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Différentes activités peuvent être proposées pour aborder les chaînes d’énergie et 
d’information réalisées au sein du robot (compétences de collège).

- Chaque chaîneǇŜǳǘ ŦŀƛǊŜ ƭΩƻōƧŜǘ ŘΩǳƴŜ ƳŀƴƛǇǳƭŀǘƛƻƴ ǇƻǳǊ  ŎƻƴǎǘŀǘŜǊ ƭŜ ǇƘŞƴƻƳŝƴŜΦ
- Version papier ou numérique.
- Évaluation globale possible.

Les activités proposées doivent conduire l’élève à aborder :

• Le classement des organes du robot.
• Les données d’entrées et de sorties des différents composants.
• Les organes participant à la réalisation des fonctions techniques.
• L’identification des éléments démontés. 
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BILAN :

• 10 activités d’exploration
• 3 activités de projet
• 1 évaluation globale 

Présentation 
du thème

Activités 
d’explorations

Comptes 
rendus

Projets
Bilan / 

évaluation

2h 8h 2h 4h 2h

Un total de 18h= 1/3 du volume horaire annuel
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Compétences abordées
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P
B

 n
°3

P
B

 n
°4

P
B

 n
°5

P
B

 n
°6

P
B

 n
°7

P
B

 n
°8

P
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P
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P
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Approfondir la culture technologique

Caractériser les fonctions d’un système technique. X X X

Établir les liens entre structure, fonction et comportement. X X X X X X

Identifier des contraintes associées à une norme ou à une 
réglementation. Identifier la dimension sensible ou esthétique 
(design ou architecture) associée à un système, un habitat ou un 
ouvrage

X X X

Représenter – Communiquer

Analyser et représenter graphiquement une solution à l’aide 
d’un code courant de représentation technique. X X

Rendre compte, sous forme écrite ou orale, des résultats d’une 
analyse, d’une expérience, d’une recherche et d’une réflexion. X X X X X X X X X X X X X

Simuler, mesurer un comportement

Identifier un principe scientifique en rapport avec un 
comportement d’un système. X X X X X X X

Simuler le comportement d’un système technique à partir de 

l’évolution d’un paramètre d’entrée ou de sortie.
X X X X X X X X
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Doc word

Compétences_Abordées_OFFICIEL.docx
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• 2 robots ROVIO (minimum) dont 1 sera démonté
• 1 borne Wifi
• Cartes Wifi
• Un parc informatique en réseau (PC, imprimante)
• Casques audio
• Microphones
• Webcams
• Tachymètre
• Multimètre
• Oscilloscope
• Chronomètre
• Alimentation de laboratoire
• Plaque de prototypage ou nécessaire de gravure chimique
• Petit matériel de soudure
• Matériel de géométrie
• 1 scanner
• 1 appareil photo numérique

• 1 maquette support motoréducteur + roue (à créer)
• 1 maquette décharge batterie (à créer)

• Solidworks
• Acrobat reader
• Pack Office ou équivalent
• Logiciel création web
• Lecteur vidéo multimédia
• Photoshop
• TCneed
• Robotinosim
• Proteus
• Automgen

• Vidéos c’est pas sorcier
Internet, les pirates tissent leur toile
La photo numérique
les robots
aŀ ǇƻǳōŜƭƭŜ Ǿŀǳǘ ŘŜ ƭΩƻǊ
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• Guide d’utilisation PDF en français et anglais
• Photos
• Vidéos de démonstration
• Vidéos sur YouTube / Dailymotion
• Plaquette commerciale de Robopolis
• Maquette numérique sur Solidworks 2004 et 2010
• Documentation constructeur capteur NorthStar
• Fiches pédagogiques
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SITES DE REFERENCES :
• http://www.wowwee.com/en/support/rovio
• http://www.robotshop.ca/robot-espion-rovio-wow-wee-

2.html
• http://www.robotdom.com/rovio.html
• http://www.robots-dreams.com/rovio/
• http://www.bestofrobots.fr/rovio-robot-espion.html

LES ROUES HOLONOMIQUES :
• http://www.holonomicwheel.com/template.jsp?p=my/h

olonomic.html
• http://basicrobot.blogspot.com/2006/08/how-to-

control-omni-direction-wheel.html
• http://mouniere.blogspot.com/2007/10/cours-et-

mthode-leon-n5-la-conduite-dun.html
• http://www-lms.univ-poitiers.fr/rubrique69.html
• http://sitecv.free.fr/holonome/holonome.htm

DIVERS autour du robot :
• http://www.totofweb.net/
• http://www.zebulon.fr/dossiers/111-test-rovio-wifi-

webcam.html
• http://www.robotsrule.com/html/tri-bot.php

LA ROBOTIQUE :
• http://membres.multimania.fr/evorob/historique.htm
• http://www2.csdm.qc.ca/SJdelaLande/lesclasses/4web/

wwwrobotique/historique_de_la_robotique.htm
• http://lasourisblanche.over-blog.com/article-

12489572.html
• http://fr.wikipedia.org/wiki/Robot
• http://www.angelfires-fr.com/reflexion/robot.php

Autres sites utiles :
• ADEME : 

http://www2.ademe.fr/servlet/KBaseShow?sort=-
1&cid=96&m=3&catid=12922

• Les réseaux sans fils : http://monge.univ-
mlv.fr/~dr/XPOSE2002/Sansfils/index.php?rubrique=Intr
oduction

• Traitement des déchets : http://www.syctom-paris.fr/
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