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Conception collaborative d’'un ROVer EURopéen

Collaborative design of a EURopean ROVer
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Conception collaborative d’'un ROVer EUropéen

L 'objectif peédagogique:

*Faire travailler plusieurs équipes d’éléves de différentes écoles techniques
européennes sur le méme projet pluritechnique.

Utiliser les outils les plus performants des TICE pour reussir.

*Recréer le fonctionnement d’'une entreprise internationale multiculturelle:

European Space Agency

Agence Spatiale Européenne
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Conception collaborative d’'un ROVer EUropéen

Un projet pluritechnigue issu des techniques spatiales: le Rover

Les Rovers sont des robots utilisés pour I'exploration de la planete Mars.

‘rovers de la NASA ( Missions sur Mars

MER: Mars Exploration Rovers - Spirit & Opportunity )

srover ESA-Agence spatiale europeenne
(Aurora Program 2010-Mission sur Mars)
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Conception collaborative d’'un ROVer EUropéen

Le Projet EURQOV:

Concevoir un rover contrélé a travers I'Espace Internet

pour explorer des milieux inconnus (planetes-écoles).

Rover sur une planete Transmission d'images et de
inconnue données

10

PC connecté a
Internet

Explorateurs
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Conception collaborative d’'un ROVer EUropéen

La Mission :

Explorer une autre « Planete-école » de la Galaxie EUROPE.

Chaque école dispose de son rover (6 rovers dans la Galaxie)

Planétes Ecoles
Galaxie EUROPE
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Conception collaborative d’'un ROVer EUropéen
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Conception collaborative d’'un ROVer EUropéen

Champs de compétences:

eConnaissance des technigues spatiales
*Mécatronique

*Robotique

*Technologies de I'Information et de la Communication
*Travail collaboratif

eLangues étrangeres
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Conception collaborative d’'un ROVer EUropéen

Les équipes de conception-développement:

France: Conception mécanique
1¢e & Term. STI GMP ,STS CPI & 2nde |SP

Italie: Conception de l'interface de pilotage
et de reception des données

Pologne: Glossaire multilingue et gestion des traductions
Espagne: Gestion de I'énergie solaire et batteries

Allemagne: Programmation, controle vidéo et communication
entre le rover et le PC

Portugal: Pilotage des moteurs et acquisition des capteurs.
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Conception collaborative d’'un ROVer EUropéen

Utilisation desTICE: Espace de travail collaboratif EUROV

Un lieu unique (Espace Internet) accessible sans contrainte de lieu et de temps
Mayetic* '

I — = Search l:l Fs, 1,.|, Sitemap & Page security al N

BEFrédéric XERRI

Go Up E] F a £ » 2

Instructions
Hoeme = EUROY Design
Work report model documents

Manufacturing-2008: Instructions

Manufacturing-2007:

TF1- Moving: Created By: @ Frédéric XERRI 28/01/1999 - 23:05:10
TF2- Turning: . .
urning This is the EUROV Design room.
TF3- Adapting to the ground;
TF4-Detecting obstacles: This room contains12 inner rooms corresponding to thell main Technical Functions (written during the 1st Work meeting in Es
1F5-Sending images & videos: Manufacturing rocom (Manufacturing the different parts of the rover).

TFE-Sending & receiving datas: . . . . . . .
You must only work in these inner rooms . Each team can read inside all rooms but can only write in the rooms corresponding

TF7-Managing energy:

VRS AT e Ty The tasks of the teams are reminded in the file "EUROV-Technical functions & tasks" below.
TF9-Communicating with PC:

TF10-Remote controling by

Internet: “ou can go back by clicking the [Go Back] link in the table of contents.
TF11-Dezigning structure &

body:
Room Index

Room Options “ou can download any of the filez below by dragging them to your Windows dezktop. To open a file for reading, double-click i.

Room Security
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Conception collaborative d’'un ROVer EUropéen

Le glossaire multilinque

La principale langue de communication est 'anglais mais un glossaire des termes
techniques lies aux rovers et a I'exploration spatiale est redige dans les huit langues du
projet (anglais, francais, italien, allemand, polonais, portugais, espagnol et catalan).

<727 EUR:*V MULTILINGUAL GLOSSARY

Space exploration

P L ®_

i il =

kngIISh Germ.“ I:;al:;annn :r':;‘r!::: caulan
The Space Espace Das All Lo spazio El Espacio L'Espai Przestrzen (0 espaco
planet planéte Planet Pianeta Flaneta Planeta Planeta Planeta
Earth Terre Erde Terra Tierra Terra Ziemia Tema
Mars Mars Mars Iarte Marte Mart Marzec Marte
Meoon Lune Mond Luna Luna Lluna Ksiezyc Lua
Star Etoile Stern Stella Estrella Estel Gwiazda Estrela
Rocket fusee Abgebranmt Scatunta Cohete Coet Trykany Foguetao
Satellite satelite Satellit Satelite Satélite Satel it Satelita | Satelte
Space Probe sonde spatiale Raumsonde sonda spaziale Sonda espacial Sonda espacial Przestrzen sonda Sonda Espacial
Launcher lanceur Werfer lanciatore Lanzadora Llancadora Nzhan lancadar

» | M’ Energy \ Space exploration / Mechanics { Electronics £ 1CT £ ICT-web design /
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Collaborative design of a EURopean ROVer

Conception collaborative d’'un ROVer EURopéen

Caractéristigues techniques
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Conception collaborative d’'un ROVer EUropéen

ROVER EUROV

1.Caractéristigues techniques
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Conception collaborative d’'un ROVer EUropéen

Panneau solaire

A Routeur wifi

4 servomoteurs
pour se diriger

Caméra IP
motorisée pan & tilt

2 roues du milieu folles

Structure aluminium 2017
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Conception collaborative d’'un ROVer EUropéen
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1 A Access
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Espagne
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Conception collaborative d’'un ROVer EUropéen

ROVER EUROV

2.Conception mécanique
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Conception collaborative d’'un ROVer EUropéen

Lycaﬁg&zzmrzza"d I]
Conception et fabrication mécanique :

realisée par I'equipe du lycée Louis Armand de Nogent

4 classes impliquées sur 4 niveaux en 3 ans: = 70 éleves — 10 professeurs

*BTS Conception de Produits Industriels 2005-2007:
Conception structure, direction et roues

*Terminale STI Génie Mécanique et Productique (GMP) 2006-2008:
fabrication, usinage

*Premiere STI GMP 2006-2008 : fabrication, usinage

-2nde Informatique et Systeme de Production:

usinage des axes de direction et des roues folles

LA | Heinz-Nixdorf-Berufskolleg «
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Conception collaborative d’'un ROVer EUropéen

Les mouvements possibles :

Avancer Tourner

Reculer
Vitesses de déplacement
3 vitesses envisagées: Exemple de trajectoire:
tourner a droite avec les
Basse (Low) 0.2 mis roues avant et arriére

Moyenne (Medium) 0.4 m/s
Haute {« High =) 0.7 m/s
Puissance motrice totale 22 W

4 Motoréducteurs Courant continu 12V

Tourner sur place

Pour la direction:

4 servomoteurs spécial robotique
A fort couple: 3 N.m

Permettent de définir précisément
I'angle de pivotement des roues

B socrates ...  LyeéeLouis Armand \{” ¥k iledeFrance
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Conception collaborative d’'un ROVer EUropéen

ROVER EUROV

De la maquette numeérique au protoype ...
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Conception collaborative d’'un ROVer EUropéen

ROVER - Caractéristiques mécaniques

Vue en coupe d’une roue motrice
(le moteur est dans la jante)

Support Moteur enPVC Pneu

Couvercle moteur
en PVC

Motoréducteur

Jante en PVC

" -
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Conception collaborative d’'un ROVer EUropéen

ROVER - Caractéristiques mécaniques

Vue 3D et photo apres usinage et
montage du systeme de direction.

m\

Axe

Bras de
direction

\ Lycée Louis Armand 4P
Bl Socrates .7 ... K b inEsts Mns Q 3 iledeFrance




Conception collaborative d’'un ROVer EUropéen

ROVER - Structure mécanique

Vue 3D du systeme de suspension rocker boogie

Bras avant fixe Armature Bras arriere mobile

BN socrates ... Lycee Louis Armand QE ¥ fledeFrance
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Conception collaborative d’'un ROVer EUropéen

Conception assistée par Ordinateur Fabrication assistée par Ordinateur

Conception Dimensionnement Simulation EFICN

v Omax = 53 Mpa | |

CATIA V5 de Dassault Systemes

Définition

N3350 G2 %26 Y8 R5.5

N3350 G X10.316 Y8

N3370 G3 X20.579 ¥9.228 4.5
il 04

N3420 G X129.238 Y36.147 Z15
N3430 Z15
N3440 Z16

N3450 X130.218 Y40.968

N3460 Z15

15010

N3470 G1 Z6.5 F120
N3480 GA1 X135.539 Y47.007 F360
N3490 X134 567 Y47 243

3540 G2 X8 V28 R0
Nassn §1 %3152

N3S70 G 528 A2 PS5
NIS0 G1 X10.916 Y42
3 X20.579 Y43.220 RA3.5

10 £00.20

I I £
N3530 GAD X120.238 Y70.147
‘ll "I" k| NJE4D GD)128.238 Y70.147 215

umn x| 35 218 Y40.968

N3600 &1 23 Fiz0
N3590 Ga1 X135.539 Y47.007 F360
N3700 X134 567 Y47 243

0 G3 X123.326 Y46.628 R19.5
N3720 G2 X116.174 Y46.,628 R10.5
NI190 G 104933 ¥47.243 195

3750 G2 X3 V8 DS
umn G1 %315 Y26

| Statu ot Variabies | Séievtian de variables | Ereurs Aletes |Mesures | :2}3: e

'N920 Collision entrc : Bride 933_montage_bras_ar_ i N3BOD 63 X20.573 Y43.220 R43.5
N30 Callic 833 mr souis

N3O0 GI X123,199 YG6.458
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videos-LLA/videos-usinage -Mai2008/bras arriere01.avi
videos-LLA/videos-usinage -Mai2008/bras arriere03.avi

Conception collaborative d’'un ROVer EUropéen

Conception assistée par Ordinateur Fabrication assistée par Ordinateur

Conception Dimensionnement

Simulation EFICN

Critére de Von Mises (aux noeuds). 1
MPa

Définition
s | a

\ B8
—
j

204,38

[118.8]
!

o
o

[52]

a

/J\‘ Pi1.5
b
|
|

7
I
|
I
I

i
|
I
|

4
I
I
|
|
|
I

[2[o.2[4]
|
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videos-LLA/video fraisage 2.avi
videos-LLA/video fraisage.avi

Conception collaborative d’'un ROVer EUropéen

Simulation d’usinage Réalisation de la piéce par les éléves de
Machine outil virtuelle Téve et Termiinale STV Génie Mécanique

Machine & commande numérique
Atelier Productique du lycée

Usinage du support moteur

Usinage de la jante

\ Lycée Louis Armand 4P
Bl Socrates .7 ... K b inEsts Mns Q 3 iledeFrance



videos-LLA/MVI_1805.AVI
videos-LLA/video tour.avi
../../6.Evènements/Forum CNES/Présentation FORUM/videos-LLA/913_viailly.avi

Conception collaborative d’'un ROVer EUropéen

ROVER EUROV

2.Conception électronique, programmation, reseaux
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Conception collaborative d’'un ROVer EUropéen

La carte Microcontroleur: le « cerveau » du rover

Congue en partenariat avec les équipes allemandes, italiennes, polonaises et portugaises.
Réalisée au lycée Louis Armand.

Drive Motor Left Drive Motor right 7V Power for Servo

léere version

14Vupto24v

Power for Motors

/ L Nouvelle version ‘

9V up
to 24
Power
for b : . 3 ; servo
main : ; : ' 3
board

RS232
Port

Connect
Conect to

uvailable port
USART1

to control

servo

ISP Programming 12C Port

Description de la carte

, Heinz-Nixdorf-Berufskolleg u:
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Conception collaborative d’'un ROVer EUropéen

Principe de fonctionnement du systéme d’exploration
1.Gonnection directe avec un PC

- —— =]

1. PC avec port de communication WIF|

2. Routeur WIFI

3. Carte microcontrdleur

4 Moteurs et capteurs

5. Caméra motorisée

6. Structure mécanique

2.Connexion distante a travers I'Espace Internet

Explorateurs

Exploration a distance d’une
Planete-Ecole a partir d’une

autre Planéte-Ecole de [a
Galaxie EUROPE.

Espace
Internet

- WAF| ACCERS POINT
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Conception collaborative d’'un ROVer EUropéen

o) 77
Access

point wifi

Heinz-Nixdorf-Berufskolleg r
T o asi [x.aaamnica!

- OCTAES mine ¥Ect LDUE ARTERG™ Q‘ ¥ fledeFrance

Nogent sur Marne




§/2’ " EUR: :V Conception collaborative d'un ROVer EUropéen

FRANCE

SCHEMA RESEAU GLOBAL ‘

L]

DATA
SOCKET
SERVER

T ITALY

1
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Conception collaborative d’'un ROVer EUropéen

Interface de pilotage développée avec Labview

iz .
&= France_panel.vi

France controlled from

@ @@ aa Statuts de contrble et

Fr It Ge Po Sp Pr

da aaaa de connexion

available schools

connection
with rover

.—.- "Eeim 0 S 1 iTEE
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Conception collaborative d’'un ROVer EUropéen

Interface de pilotage développée avec Labview

I France_panel.vi

l—— | Adresses IP du rover

<— Adresses IP de la
—_—————— camera

http: /fwww.eurov.org

SELECT SCHOOL Fcommsnciin

with rover

m\ﬁ'

Password |_oc -

ROVER ‘ JOYSTICK
DIRECTION

- (y
Heinz-Nixdorf-Berufskolleg b:
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Conception collaborative d’'un ROVer EUropéen

L’'interface de pilotage et d’exploration

France |:5at] Help - Réalisée par I'équipe italienne

France controlled from Vue de linterface de contrdle : rovers disponibles

L. ddaaa .

It Ffr Ge Po Sp Pr pour exploration.

JaWwawsd Interprétation de | affichage : le rover en France est
avallable schools controlé a distance depuis I'ltalie.

CUNTRCI. LOCAL 1 . . A -y -
CONTROL (L autorisation de controle a eté accordee et le

controle sur place désactive).
Les autres rovers disponibles pour exploration se
situent en ltalie, en Pologne et au Portugal.

Les rovers en Allemagne et en Espagne ne sont pas

REMO'IE

disponibles.
ROVER . 10YSTICK Vue de linterface de contréle : Pilotage et données
e Prise de contréle du rover en France par les

it explorateurs italiens par connexion sécurisée
. Choix de la direction du rover
Choix de la vitesse
- Choix du periphérique de pilotage (clavier ou souris)
- ""w Visualisation des données des capteurs (pour linstant

= s o la température
o 0 0 | perature)

180 obstade whole  power low

Rover ori ion 2 10-

B socrates ...  Lyeée Louis Armand Q‘” ¥ fledeFrance
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Conception collaborative d’un ROVer EUropéen
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ler Prix Lycée

Forum CNES de I’Espace et des Jeunes
17-20 Mai 2007 Ecole Polytechnique Palaiseau
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