

[image: image]






Résumé


[image: image]


Voici un livre qui vous apprend à construire 10 robots mobiles et ludiques à partir d’objets usuels. Brosses à vaisselle, peignes, vieux CD, stylos… tout peut servir pour fabriquer ces robots à l’allure folle. Du marcheur au gigoteur, en passant par le nettoyeur ou celui qui change de direction selon le vent, il y en a pour tous les goûts !
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Ces projets faciles à réaliser ont été conçus pour vous procurer un maximum d’amusement avec un minimum d’effort puisque aucune connaissance préalable en électronique n’est requise. Sans nécessiter de microcontrôleurs ni de programmation sur ordinateur, ces robots sont parfaitement autonomes.
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À travers la réalisation de ces 10 projets inventifs, l’auteur vous fera découvrir les bases de l’électronique et vous initiera à la création de systèmes mécaniques. Vous serez alors prêt à explorer par vous-même l’univers fascinant de la robotique et à concevoir vos propres robots. À conseiller aux makers de tous âges.
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Ce livre est dédié
à ceux qui ont toujours voulu construire un robot
mais sans jamais s’y mettre.
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AVANT-PROPOS


Au premier abord, il peut sembler ardu de construire des robots, il n’est pourtant pas nécessaire d’être ingénieur, scientifique ou magicien pour réussir. Tout au long de ce livre, je vous livre les connaissances dont vous aurez besoin pour y parvenir. En échange, je compte sur vous pour faire preuve de créativité, de curiosité et de persévérance.


Les robots sont de différents types. Certains, appelés « humanoïdes », sont de sympathiques machines à ressemblance et comportements humains. Ce type de robots apparaît dans des films et vous est probablement très familier. D’autres robots semblent plus abstraits, c’est le cas des robots BEAM (pour Biology, Electronics, Aesthetics, Mechanics robotics, ce qui signifie qu’ils reposent sur des principes biologiques, électroniques, esthétiques et mécaniques) qui sont conçus avec des composants électroniques de base et qui réalisent des opérations simples. Entre ces deux extrêmes, il y a tout un univers de robots très différents et trop nombreux pour tous les citer.


Les robots que vous allez apprendre à créer grâce à ce livre sont plus dans l’esprit des robots BEAM.


Ils répondent à quatre critères :


[image: image]ils sont faciles et rapides à réaliser avec des fournitures courantes ;


[image: image]ils sont aisés à appréhender et ne nécessitent pas de programmation de microcontrôleurs ou ordinateurs ;


[image: image]ils sont mobiles et autonomes (ils se déplacent seuls) ;


[image: image]ils peuvent être perfectionnés et munis de contrôles électroniques ultérieurement.


Les robots sont-ils vivants ?


Certainement non, mais ils prétendent l’être. Restez assis, je vais vous plonger dans un peu de théorie.


Imaginez ceci : la chute des feuilles d’arbres tombant au gré du vent est quasiment aléatoire et le mouvement des pistons d’un moteur totalement mécanique. Un objet commence à posséder des signes de vie quand on prévoit qu’il peut être imprévisible, ne se comportant ni de façon totalement aléatoire, ni totalement mécanique. Pour comprendre comment cela fonctionne, faisons un détour dans le monde des jeux vidéo.


Le concept de jeu appelé core mechanics repose sur l’action qu’un joueur doit continuellement répéter, c’est-à-dire une action mécanique. Par exemple appuyer continuellement sur le bouton « feu » d’un contrôleur de jeu, ou encore provoquer le saut d’un personnage de plate-forme en plate-forme de façon répétitive.


Chacun des robots que vous allez réaliser ici a avant tout un comportement mécanique.


Comme je l’ai mentionné plus haut, la prédictibilité ne permet pas à elle seule de rendre un objet vivant. Quelque chose qui se déplace en un mouvement circulaire n’est pas très « vivant ». Ce qui donne l’illusion que les robots peuvent être vivants, c’est donc un comportement imprévisible. La personnalité d’un robot apparaît ainsi lorsqu’il s’éloigne occasionnellement de son comportement mécanique initial. Par exemple, s’il se déplace de façon circulaire, on pense immédiatement que c’est une machine, mais si ce même robot vient à basculer et se redresse de lui-même, on pensera qu’il a été maladroit. Cette machine exécutant une tâche répétitive devient alors une machine animée d’une personnalité.


Qu’est-ce qui pourrait donner à un vol d’oiseaux un caractère robotique ? Qu’est-ce qui pourrait permettre à un ascenseur de ressembler à un organisme vivant ? Ce type de question peut vous aider à comprendre le concept.


Comment les robots doivent-ils se comporter ?


Si le but recherché est de réaliser un robot paraissant vivant, à quelle créature devrait-il s’apparenter en matière de comportement ? Certaines personnes préféreront qu’il réagisse comme un être vivant voire comme un humain. C’est une erreur. Je pense que les robots devraient avoir leur propre personnalité et se comporter comme ils le souhaitent. Si un robot tourne sur lui-même trois fois puis décide d’avancer, il devrait pouvoir le faire, même si ce n’est pas le comportement naturel animal. Les robots ne doivent pas se substituer à une quelconque forme de vie.


En d’autres termes, un robot ne devrait pas agir comme un zèbre, tout comme un zèbre n’a pas davantage à se comporter comme un robot. Il devrait sembler vivant sans avoir à copier aucune autre forme de vie. Il peut être imaginé et piloté par des créatures vivantes, mais il n’a pas à leur ressembler directement. Pourquoi chercher à copier ce qui existe déjà ? Ce serait desservir les robots que de les forcer à être comme des êtres vivants.


Car finalement, ce qui rend la robotique intéressante, c’est justement sa capacité à imaginer des comportements que les êtres vivants n’ont pas ou la plupart du temps ne peuvent pas avoir.


En résumé


Un robot réussi est donc un objet mécanique que l’on construit rapidement et facilement et qui est aisément compréhensible. Il doit être mobile, autonome et présenter un potentiel d’évolution. Il doit posséder un comportement prévisible qui peut occasionnellement être contourné de façon imprévisible et enfin il doit être unique (ne pas ressembler à un zèbre).


En elle-même, cette définition ne vous apprend pas comment réaliser un robot. Ne vous impatientez pas, nous y arrivons.




[image: image]   NOTE   Ce livre présente une seule méthode pour réaliser des robots que je trouve non seulement convaincante mais également très performante pour débuter. Testez-la, puis laissez votre créativité s’exprimer et partez à la découverte du monde sans fin de la robotique.
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OUTILS ET FOURNITURES


La plupart du temps, pour créer vos petits amis robots, vous aurez besoin d’outils assez classiques que vous avez déjà probablement chez vous et vous n’utiliserez que très peu d’outils électriques.
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Vous savez sans doute déjà vous servir des outils de base mais vous pourriez bien découvrir de nouvelles astuces et tours de main dans la section suivante. Si vous êtes vraiment très à l’aise avec leur maniement, vous pouvez passer directement à la section « Fixations et adhésifs ».
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Voici la panoplie d’outils indispensables.




Outils et fournitures







[image: image]Marteau


[image: image]Plusieurs tournevis (plats et de type Philips)


[image: image]Diverses pinces


[image: image]Pince coupante


[image: image]Pince à dénuder
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[image: image]Petits serre-joints
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Perceuse et forets


La perceuse est l’outil électrique dont vous vous servirez le plus. Peu importe qu’elle soit avec ou sans fil. Pour ma part, je préfère un modèle filaire moins coûteux et qui ne tombera jamais en panne de batterie en cours de travail.
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Vous aurez besoin d’un jeu de forets universels pour percer des trous. Acheter une boîte dans un magasin de bricolage sera la solution la plus économique. En général, les boîtes contiennent des forets de 1 à 12 mm de diamètre, ce qui suffit bien souvent.
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Vous devrez également vous munir de forets à bois dits « mèches plates ». Ces forets sont constitués d’une palette de faible épaisseur, dont la largeur correspond au diamètre de coupe, et meulée de sorte à former deux lèvres de coupe équilibrées autour d’une pointe très saillante. Cette dernière vous servira à réaliser un petit trou au milieu de la surface à percer pour assurer un centrage parfait.


On les utilise pour percer des trous d’un diamètre supérieur à 10 mm, celui que vous emploierez le plus est de 19 mm.
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Commencez par repérer la partie située à l’avant de la perceuse dans laquelle vous aller insérer le foret à utiliser, il s’agit du « mandrin ». Ses mâchoires s’écartent et se referment afin de maintenir le foret en place.


Pour les ouvrir, tournez le mandrin dans le sens opposé des aiguilles d’une montre jusqu’à ce qu’elles soient un peu plus ouvertes que le diamètre du foret. Insérez-y ensuite le foret en veillant à ce que la partie spiralée du foret soit à l’extérieur des mâchoires. Tournez le mandrin dans le sens des aiguilles d’une montre jusqu’à ce que le foret soit solidement maintenu.


[image: image]


Quand la perceuse est en cours d’utilisation, le foret ne doit pas vibrer, sa rotation doit être parfaitement centrée par rapport au mandrin. Si ce n’est pas le cas, retirez le foret et réinsérez-le de façon qu’il soit correctement centré.


[image: image]


La plupart des perceuses récentes permettent d’ajuster la vitesse et le sens de rotation des forets. Le sens de rotation se contrôle à l’aide d’un levier situé près de la gâchette-interrupteur de mise en marche. Plus vous appuyez fort sur la gâchette, plus le foret tourne rapidement.
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Avant tout perçage, il est plus prudent de fixer solidement la pièce à percer sur l’étau ou à l’aide de serre-joints.


[image: image]


Positionnez la pointe du foret perpendiculairement à la surface que vous devez percer et démarrez progressivement jusqu’à la vitesse souhaitée. Relâchez la gâchette lorsque vous avez terminé.
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Fixations et adhésifs


Lorsque vous aurez terminé de percer vos différentes pièces, vous devrez probablement les fixer les unes aux autres. Vous utiliserez principalement deux types de fixations mécaniques : des colliers en plastique ou des boulons.
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Les colliers en plastique serviront dans tous les projets de ce livre. Ils permettent d’attacher plusieurs éléments entre eux en un instant et se retirent aussi vite en cas d’erreur. Solides, ils ne cassent pas aisément, sont peu coûteux et faciles à se procurer… idéaux pour réaliser des robots simples.
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