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Projet
Robotino, joueur de hockey
I) Description du projet
De plus en plus d’applications industrielles sont développées en utilisant des robots, notamment des robots mobiles. Ces derniers sont utilisés pour différentes  applications (par exemples : surveillance, déminage, accès à des lieux où l’homme ne peut se rendre, exploration dans l’espace et logistique industrielle)

C’est pourquoi il y a une grande demande sur ce sujet dans l’enseignement allant du bac STI2D (Sciences et Technologies de l'Industrie et du Développement Durable) au école d’ingénieur comme Polytech’ Lille.

(à regarder)Ainsi pour répondre à cette demande l’entreprise Festo développe une gamme de robot mobile appelé Robotino.

1) Présentation de Festo
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Festo est un fournisseur mondial (car présent dans 176 pays) de technologies d'automatisation et un leader en matière de formation. Leur but est d’apporter à leurs clients une productivité et une compétitivité maximales.

La branche Festo France a été créé en 1958 et implanté en région parisienne (Bry-sur-Marne, 94), elle propose différentes gammes de services (tels que des bureau d'études, une division didactic et un centre de relation clientèle) a des buts professionnels  ou éducatifs.

Festo développe en s’inspirant de la nature, appelé « Bionic Learning Network », ce système d’étude utilise des principes naturels pour concevoir des applications technologiques et industrielles.

Par exemple : the Bionic Handling Assistant qui est un bras bionic qui s’inspire d’une trompe d’éléphant dont un prototype a été fourni à Polytech.
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Dans un but pédagogique, Festo a aussi développé un robot mobile, le Robotino, sur lequel nous avons fait notre projet.

2) Description du Robotino

Principales caractéristiques du Robotino :

Robot mobile : Châssis rond en inox et trois unités de motorisation omnidirectionnelle

- Diamètre : 370 mm

- Hauteur (habillage compris) : 210 mm

- Poids total : environ 11 kg

Capteurs :

- 1 Structure de protection en caoutchouc intégrant un détecteur anticollision

- 9 capteurs de distance analogiques à infrarouge

- 1 capteur inductif analogique

- 2 capteurs optiques numériques

- 1 caméra Web couleur à interface USB et compression jpeg

Commande : 

- 1 PC 104 plus embarqué avec OS Linux Ubuntu temps réel et plusieurs interfaces de communication :

- Ethernet

- 2 ports USB

- 2 liaisons RS232

- 1 port parallèle

- 1 connecteur VGA

- 1 Point d'accès Wi-Fi performant avec antenne, conforme à 802.11g et 802.11b, que l’on peut faire basculer en mode client et avoir un Cryptage WPA2 en option.

Platine de commande EA09 qui permet :

- Pilotage de quatre moteurs à courant continu

- Interface Ethernet pour accès externe direct à la régulation des moteurs

- Deux connecteurs d'E/S à 20 broches pour l'intégration de composants électriques additionnels

RobotinoView2, le logiciel de programmation du Robotino conçu par Festo, dont la configuration requise est un PC avec Win 2000/XP SP2/VISTA/Windows 7. Le Robotino peut être programmé avec d'autres logiciels (tels que Matlab) et en utilisant d'autres langages de programmation comme le C++ et Java.


Ce robot peut être utilisé pour des TPs, des projets ou des concours comme le Festo Robotino Hockey Challenge Cup.

3) Présentation de la Festo Robotino Hockey Challenge Cup

Le but du jeu est de jouer au hockey. Il y a 2 équipes de 3 Robotinos chacune. Chaque robot possède le même dispositif fixe de frapper une rondelle de hockey.

Les dimensions :

Les dimensions des robots sont délimitées par un cylindre de rayon 0,4m et une hauteur 0,3m. Les palets sont des disques circulaires de couleur rouge avec un diamètre de 10 cm. la compétition se déroule dans une arène constituée d'un champ de 4,5m x 4,5m. Le champ est délimité par des plaques ayant une hauteur de 0,5m, ce qui permet de s'assurer que les caméras des robots ne seront pas gênées par des objets en dehors de l'arène. Le champ est divisé par 5 lignes. Il y a une ligne noire centrale qui divise le champ en deux parties égales.
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- Le jeu démarre au centre du terrain. Ce point central est caractérisé par un disque circulaire avec un diamètre de noir de 15cm.

- Aux extrémités du terrain, il y a une ligne noire parallèle à la ligne médiane. Cette ligne est appelée la ligne de but. La distance à l'extrémité est de 25cm.

- Toutes les lignes noires ont une largeur de 38mm.

- La surface de but est marquée en vert ou bleue sur les parois latérales. La largeur de l'objectif est de 80cm.

- Devant les buts, il y a des demi-cercles de rayon = 40cm. Ces lignes se composent de bandes métalliques qui peuvent être détectés par des capteurs inductifs.

- Il existe deux autres lignes bleues qui divisent le terrain en trois parties égales : une région d’attaque et deux zones défensives. Ces lignes sont en fait des bandes métalliques (couleur argent) qui peuvent être détectés par des capteurs inductifs.

- La largeur si les bandes métalliques sera de 50mm.

- Il y a 4 points dans la zone d'attaque et 4 points dans les deux zones défensifs. Ces points sont marqués par des disques circulaires noirs de 10cm de diamètre.

Les règles :

Les règles suivent les règles de l'IHF (International Ice Hockey Federation), mais elles sont simplifiées. Les règlements sont divisés en sections suivantes:

- Règles du jeu

- Les joueurs et l'équipement

- Équipes

- Pénalités

- Des règles supplémentaires

Chaque match est contrôlé par un arbitre qui a toute autorité pour faire respecter les règles du jeu. Un arbitre peut avoir des arbitres assistants.

Le temps de jeu réglementaire d'un match est divisé en trois tiers, de chacun 10 minutes. Après chaque tiers, il y a une pause de 5 minutes.

Un but sera marqué si seulement les conditions suivantes sont remplies :

- La rondelle a entièrement franchi la ligne de but et est à l'intérieur de la surface de but.

- Le dernier joueur qui a touché la rondelle doit être dans la zone défensive du but correspondant. Ceci impose aux joueurs de travailler en équipe.

Il y a une mise en jeu au début de chaque troisième ou après un but.

Le départ se fera au point de lancement. L'arbitre place la rondelle sur le point de lancement. Seul un joueur d'une équipe a le droit d'être à proximité afin d'attraper la rondelle.

4) Présentation du projet en lui-même

Le but de notre projet est de pouvoir repérer une rondelle sur le terrain avec la caméra du Robotino, ensuite de pouvoir se diriger vers celle-ci, de le ramasser avec le préhenseur, de repérer le but et de diriger le Robotino vers lui et enfin de lancer la rondelle vers le but pour marquer

II) Découpe du projet
Nous avons découpé le projet en 4 tâches distinctes

1) Reconnaissance de la rondelle et du but

- traitement de l’image

- reconnaître la rondelle

- reconnaître le but

- estimer les distances :


- 2 images au même endroit (principe de la 3D)


- plusieurs images avec de courts intervalles de temps en avançant

2) Déplacements

- se déplacer en ligne droite

- gestion des moteurs et de la vitesse

3) Attraper l’objet avec le préhenseur

4) Marquer un but

Lancer la rondelle


- vitesse centrifuge


- comme « foot » : reculer/avancer

III) Logiciels et matéreils
Traitement de l’image
RobotinoView2

Matlab

C++


