Epreuve pratique du baccalauréat technologique STI2D Spécialité : 212D
Enseignement spécifique : SIN

Dossier technique : Bras robotisé

1. Découverte du produit et de la problématique technique
a- Mise en situation
Le systeme d’étude proposé est un systeme de tri de colis dans
un entrepot.
Un bras robotisé est chargé de retirer des colis d’'un tapis
convoyeur et de les entreposer dans I'un bac de stockage en
fonction de leur région de destination.

La problématique étudiée ne concernera que la détection de la présence et le rangement du
colis dans un seul bac.
La maquette utilisée pour cette étude est présentée ci-dessous :

Bras robotisé MeArm 4502

Les actionneurs du bras robotisé sont des
Servomoteur MG90S:

- Alimentation: 4,8 a 6 Vcc

- Dimensions: 22,5 x 12 x 35,5 mm

- Couple bloqué: 1,8 kg-cm (4,8 Vcc) et
2,2 kg-cm (6 Vcce)
- Vitesse de déplacement: 0,1 s/60° (4,8 Vcc)

et 0,08 s/60° (6 Vcc)
Dimensions: 230 mm x 150 mm x 25 mm
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b- Problématique
La détection de la présence d’un colis est réalisée en mesurant la distance entre le bras et le
colis a I'aide d’'un capteur de distance. Lorsque celle-ci aura atteint 15 cm, le convoyeur est
arrété et le bras robotisé saisit le colis avec la pince et le dépose dans le bac.

Colis

Tapis convoyeur

Le fabriquant du systéme garantit une précision de +/-10 % sur la détection de la distance de
I'objet
- L’étude portera dans un premier temps sur la validation la validation expérimentale de
la chaine acquisition.

Le capteur choisi est le sharp GP2Y0A21YK dont la documentation est donnée ci-dessous

GP2Y0A21YK Caractéristigues

1. Plage de mesure de distance : 10 a 80 cm
2. Sortie tension analogique Vo

3. Dimensions du boitier : 29,5 x 13 x 13,5 mm
4. Consommation : Typ. 30 mA

5. Tension d'alimentation (VCC):4,5a 5,5V

distance Capteur de Vo -
— ¥ distance >
GP2Y0A21YK

Brochage

[ ] ] ] N° broche role
o 1 Vo

D2® 2 GND
— L N 3 vce
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Caractéristique de transfert GP2Y0A21YK
3
2,5
2
s
S 15
>
1
0,5
0
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Distance (cm)
distance (cm)|{ 10| 15| 20 | 30 | 40 |50| 60 | 70 | 80
vo (V) 25(16(1,27(0,91/0,72|0,6({0,51|0,45|0,41

2. Expérimentation

Schéma de mesure

Mode opératoire

- Réaliser le cablage de la figure ci-contre

- Connecter le microcontroleur ESP32 a un
ordinateur.

- Ouvrir le logiciel interpréteur python (thonny ou
Mu)

- Charger le programme python mesureVo.py

- Placer un objet représentant le colis devant le
capteur a la distance pour laquelle vous voulez
effectuer la mesure

- Lancer I'exécution du programme mesureVo.py
sur lESP32

- La valeur de la tension Vo correspondant a la
distance de I'objet est affichée dans la console.
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3. Concevoir

- Dans un troisieme temps, il faut réaliser le sous-programme qui permettra au bras de

déposer le colis dans le bac région Normandie.

a. Algorithme partiel du programme principal

Début

Détection de la présence du colis

/ Arrét du tapis /

Détermination de la région de destination

Entreposer le colis dans le bac Normandie

/Marchedu tapis /

Sous-programme
bacNormandie

Le choix de I'appel du sous-programme « Entreposer le colis dans le bac Normandie » est fait

dans le programme principal.

b. Configuration de la maquette d’étude

Bac
Normandie
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c. Disposition des servomoteurs sur le robot

Servomoteur

Servomoteur X~ pince

droit

Servomoteur
gauche

Ce servomoteur peut pivoter d'environ 180 degrés et est
commandé en faisant varier le rapport cyclique d’'un signal de
commande de période 20 ms (voir tableau ci-dessous). La
formule ci-dessous donne la relation entre rcy, le rapport
cyclique et a, la position angulaire du servomoteur

a=18.(rcy—2,5) avecaen”® etrcyen %

Signal de commande (s) Rapport cyclique

Position — ]
angulaire : 0° Eﬁl 0,5ms 2,5%
P03|t|op . @@ % |_ 7 5%
angulaire: 90
Position

. «— > 0
angulaire : 180° E@I | 2.5ms [ 12,5%

< —

20ms
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4. Simuler
a. Configuration de la simulation

Ouvrir le fichier simulation,

‘ C:\Users\Guevara\Deskt...ssources bras robotisé\Sl'muIation.pd5| ¥ C\Users\Guevara\Deskt...ssources bras robotisé\Simulation.pdsprj - Proteus 9 Professi
o i i . . . . Fichier Projet Construire Editer Debug Systéeme Aide
Fichier Visualiser Editer Outils Design Graphe Debug Bi B Sasie deschema | [ Cove source
H Saisie de schéma £ B Code sourcedE—— Cl|quer |C| NeaElk A XemB>»x-D@d@ 90 %X
= an . Projets (= H H
D é = |} m H E.H,E pae] |‘ Bt v D L L|r" ESPRZSIDEVKITCAUY) W CIIC drOIt ICI
— = = = = 1 Ajouter nouveau fichier Ctrl+Alt+N
Mode sélecti x R = = .. . N
% k sélection ol T = Ajouter fichiers ‘w ChOIS”- ajoute
- T “4 Ajouter périphérique » . .
> C Do = t [N © Ajouter controle loT un fIChIeF
fo e e e e e e e Ajouter un fichier ressource

Supprimer projet

Construire projet Ctrl+F7
Reconstruire le projet Alt+F7
Effacer projet Ctrl+F6

FEHOFH DR
Pl
[]
G auw X

Configurer le projet

L] 15\ tion.p
® Ajouter fichiers X
L « Réuni.. > Sujet SIN Blaise Pascal Dossier res.. v G Rechercher dans : Sujet SIN »
& e =- o e
> @ OneDrive O Nom i Madifié le Type Taille
[ maingy 06/07/2025 21:33
Woueu 4 # mesurevo.py 12025 2125 Python File 1
L Tetéchargem #
B Documents # . . . .
aee » Ouvrir le fichier main.py
@ Musia *
3 via: »
Nom du fichier : ~| Fiehiers supponés ( *py)
[ownr | Annuier
1

b. Céblage de la commande du robot

BASE DROIT  PINCE GAUCHE

5V GND

..........
...........................

———> Connecter a l'ordinateur

.............................................

Servomoteur Broche ESP32
Base GPIOS
Gauche GPIO4
Droit GPIO017
Pince GPIO16
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