TPE EN CLASSE DE PREMIERE S SCIENCES DE L’INGENIEUR   -   ANNEE 2006 / 2007


	Date : 7 décembre 2006
	Lieu : Jules Siegfried


	SUJET DE TPE

	· Thème de l’année : Création de produit
· Sous thème : Robotique
· Centre d’intérêt : Programmation de pic
· Intitulé de départ : Robot suiveur de ligne
· Groupe d’élèves :                 
Noms, prénoms, Classe : DONOR José 1ère SSI ; GEORGE Maxime 1ère SSI ; THEPAUT Fabien 1ère SSI.


	· Référence à un système technologique existant ? Lequel :

Robot suiveur de ligne



	· Libellé du sujet (définition du problème posé sous forme de questions à caractère pluridisciplinaire)
      - La programmation en PIC permet-elle l’automatisation du transport d’objets ?


	· Activités prévues pendant cette séance : 

 - Recherche de documents : Informations sur des robots suivants des lignes existants.
 - Visite de site ou d’entreprise :
 - Entretien :

 - Manipulation :

 - Observation de phénomène :
 - Autre (à préciser) :

	· Répartition des tâches entre les membres du groupe :

- DONOR José 1ère SSI : Programmation, création de la piste ;
- GEORGE Maxime 1ère SSI : Capteurs, montage du robot, D.A.O. ;
- THEPAUT Fabien 1ère SSI : Puissance, moteurs, site, D.A.O.


	Prévisions pour la prochaine séance :
 -Tests d’un capteur.




	Date : 7 décembre 2006
	Lieu : Jules Siegfried


	REDACTION DEFINITIVE DU SUJET DE TPE

	· Thème de l’année : Création produit.
· Groupe d’élèves :                    
Noms, prénoms, Classe : DONOR José 1ère SSI ; GEORGE Maxime 1ère SSI ; THEPAUT Fabien 1ère SSI.


	· Référence à un système technologique existant : 



	· Libellé de la problématique du sujet :
(définition du problème posé sous forme d’une question)

                            - La programmation en PIC permet-elle l’automatisation du transport d’objets ?


	· Production prévue pour chaque membre du groupe : 

- DONOR José 1ère SSI : Programmation, création de la piste ;
- GEORGE Maxime 1ère SSI : Capteurs, montage du robot, D.A.O. ;
- THEPAUT Fabien 1ère SSI : Puissance, moteurs, site, D.A.O.



	· Prévisions pour la prochaine séance : 

· Tests d’un capteur.


	Date : 7 décembre 2006
	Lieu : Jules Siegfried


	RECHERCHE DES INFORMATIONS

	· Production personnelle prévue : 
-Recherche sur les capteurs de l’appareil.


	· Recherche d’information : pistes et critères ?
-Recherche du type de capteurs utilisés.


	· Sources d’information :

 - Documentation des laboratoires de SI :

 - CDI :

 - Autre (à préciser) : -Internet


	· Description du résultat des recherches :
        - Les capteurs utilisés sur le robot seront des « optocommutateurs réflectifs ». Ces capteurs sont composés d’une diode émettrice infrarouge et d’un phototransistor récepteur.

· Avancée de la production personnelle :
           -Nous connaissons le type des capteurs qui seront utilisés sur le robot.

· Problèmes rencontrés :


	· Prévisions pour la prochaine séance : 

- Tests d’un capteur.



	Date : 14 décembre 2006
	Lieu : Jules Siegfried


	RECHERCHE DES INFORMATIONS

	· Production personnelle prévue :
-Tests des capteurs.


	· Recherche d’information : pistes et critères ?
-Branchement d’un capteur « optocommutateur réflectif » et essais :
-Mesures de tension en fonction de la couleur détectée (blanche ou noire).



	· Sources d’information :

 - Documentation des laboratoires de SI :

 - CDI :

 - Autre (à préciser) : Documents ressources du capteur.


	· Description du résultat des recherches :
-La tension mesurée aux bornes du capteur est différente selon la couleur détectée et suivant les résistances utilisées.
· Avancée de la production personnelle :
-Tests du capteur avec une résistance de 10Kohms. 

· Problèmes rencontrés :
-Documents ressources des capteurs erronés (schéma inversé).



	· Prévisions pour la prochaine séance : 

-Essais du capteur avec une résistance de 100Kohms.



	Date : 21 décembre 2006
	Lieu : Jules Siegfried


	RECHERCHE DES INFORMATIONS

	· Production personnelle prévue :
-Test du capteur avec une résistance 100Kohms.

-Création de la carte principale.



	· Recherche d’information : pistes et critères ?
-Mesure de la tension aux bornes de la résistance 100Kohms en fonction des couleurs noires et blanches.


	· Sources d’information :

 - Documentation des laboratoires de SI :

 - CDI :

 - Autre (à préciser) : -Carte électronique existante, schéma structurel.


	· Description du résultat des recherches :
-Les capteurs seront utilisés avec des résistances 100Kohms évitant ainsi l’ajout d’un convertisseur analogique numérique.

· Avancée de la production personnelle :
-Carte électronique principale fonctionnant avec les moteurs.

· Problèmes rencontrés :


	· Prévisions pour la prochaine séance : 

-Création d’une seconde plaque pour les capteurs.
                                                                                                                                                                                                                                                         

	Date : 11 janvier 2007
	Lieu : Jules Siegfried


	REALISATION DU TPE - PRODUCTION PERSONNELLE

	· Lieu :
 - Laboratoires de Sciences de l’Ingénieur

 - CDI
 - Salle multimédia
 - Laboratoires de Sciences Physiques
 - Autre (à préciser) :
· Genre de production :                                                       commentaires
 - Documents techniques ou scientifiques :

 - Expérience :

 - Simulation :

 - Vidéo :

 - Animation :

 - Mise en oeuvre :

 - Mesure :

 - Autre (à préciser) : -Production électronique.


	· Etat de l’avancement de la production (moyens utilisés, problèmes rencontrés) :
-Les capteurs et les composants adéquats sont soudés sur la petite plaque.

-Cette plaque étant terminée, elle est installée à l’avant du châssis de notre robot. 


	· Prévisions pour la prochaine séance :

-Finissions du robot. 




	Date : 17 janvier 2007
	Lieu : Jules Siegfried


	REALISATION DU TPE - PRODUCTION PERSONNELLE

	· Lieu :
 - Laboratoires de Sciences de l’Ingénieur

 - CDI
 - Salle multimédia
 - Laboratoires de Sciences Physiques
 - Autre (à préciser) :
· Genre de production :                                                       commentaires
 - Documents techniques ou scientifiques : -Mise en page.
 - Expérience : -Tests du programme.
 - Simulation :

 - Vidéo :

 - Animation :

 - Mise en oeuvre :

 - Mesure :

 - Autre (à préciser) :    - Installations des derniers accessoires.


	· Etat de l’avancement de la production (moyens utilisés, problèmes rencontrés) :
-Installation des derniers câbles sur le robot.
-Essais avec le programme.

- Commencement de la mise en page des informations sur les capteurs à l’aide de l’ordinateur (word).

Problème : Le programme ne fonctionne pas.


	· Prévisions pour la prochaine séance : 

-Mise en page de la partie capteurs et de la partie montage du robot.




	Date : 24 janvier 2007
	Lieu : Jules Siegfried


	REALISATION DU TPE - PRODUCTION PERSONNELLE

	· Lieu :
 - Laboratoires de Sciences de l’Ingénieur

 - CDI
 - Salle multimédia
 - Laboratoires de Sciences Physiques
 - Autre (à préciser) :
· Genre de production :                                                       commentaires
 - Documents techniques ou scientifiques : -Mise en page.
 - Expérience : -Tests du programme.
 - Simulation :

 - Vidéo :

 - Animation :

 - Mise en oeuvre :

 - Mesure :

- Autre (à préciser) : 


	· Etat de l’avancement de la production (moyens utilisés, problèmes rencontrés) :
-Mise en page de la partie capteurs bien avancée.

Problème : Le programme ne fonctionne toujours pas.


	· Prévisions pour la prochaine séance : 

-Poursuite de la mise en page de la partie capteurs et de la partie montage du robot.




	Date : 1 février 2007
	Lieu : Jules Siegfried


	REALISATION DU TPE - PRODUCTION PERSONNELLE

	· Lieu :
 - Laboratoires de Sciences de l’Ingénieur

 - CDI
 - Salle multimédia
 - Laboratoires de Sciences Physiques
 - Autre (à préciser) :
· Genre de production :                                                       commentaires
 - Documents techniques ou scientifiques : -Mise en page.
 - Expérience : -Tests du robot.
 - Simulation :

 - Vidéo :

 - Animation :

 - Mise en oeuvre :

 - Mesure :

 - Autre (à préciser) :


	· Etat de l’avancement de la production (moyens utilisés, problèmes rencontrés) :
-Le programme fonctionne, le robot est capable de suivre toute ligne noire.

-Mise en page de la partie capteurs terminée (sous word), avancement de la partie montage sous word.


	· Prévisions pour la prochaine séance : 

-Mettre sur le site web la partie capteurs.
-Terminer la partie montage.




	Date : 8 février 2007
	Lieu : Jules Siegfried


	REALISATION DU TPE - PRODUCTION PERSONNELLE

	· Lieu :
 - Laboratoires de Sciences de l’Ingénieur

 - CDI
 - Salle multimédia
 - Laboratoires de Sciences Physiques
 - Autre (à préciser) :
· Genre de production :                                                       commentaires
 - Documents techniques ou scientifiques : -Mise en page.
 - Expérience :

 - Simulation :

 - Vidéo :

 - Animation :

 - Mise en oeuvre :

 - Mesure :

 - Autre (à préciser) :


	· Etat de l’avancement de la production (moyens utilisés, problèmes rencontrés) :
-Partie capteurs mise sur le site web.

-Partie montage du robot terminée et mise sur le site web.


	· Prévisions pour la prochaine séance : 

-Création des composants du robot en D.A.O.



	Date : 15 février  2007
	Lieu : Jules Siegfried


	REALISATION DU TPE - PRODUCTION PERSONNELLE

	· Lieu :
- Laboratoires de Sciences de l’Ingénieur

 - CDI
 - Salle multimédia
 - Laboratoires de Sciences Physiques
 - Autre (à préciser) :
· Genre de production :                                                       commentaires
 - Documents techniques ou scientifiques :

 - Expérience :

 - Simulation :

 - Vidéo :

 - Animation :

 - Mise en oeuvre :

 - Mesure :

 - Autre (à préciser) : D.A.O.


	· Etat de l’avancement de la production (moyens utilisés, problèmes rencontrés) :
-De nombreux composants du robot ont été créés en D.A.O. sous solidworks.


	· Prévisions pour la prochaine séance : 

-Début d’assemblage des composants entre eux et sur les deux plaques sans les fils.




	Date : 15 mars 2007
	Lieu : Jules Siegfried


	REALISATION DU TPE - PRODUCTION PERSONNELLE

	· Lieu :
 - Laboratoires de Sciences de l’Ingénieur

 - CDI
 - Salle multimédia
 - Laboratoires de Sciences Physiques
 - Autre (à préciser) :
· Genre de production :                                                       commentaires
 - Documents techniques ou scientifiques : 
 - Expérience :

 - Simulation :

 - Vidéo :

 - Animation :

 - Mise en oeuvre :

 - Mesure :

 - Autre (à préciser) : D.A.O.


	· Etat de l’avancement de la production (moyens utilisés, problèmes rencontrés) :
-De nombreux composants sont fixés sur la plaque mise à part les résistances qui ont dus êtres recréés.


	· Prévisions pour la prochaine séance : 

-Refaire et fixer les résistances, ajout des fils sur la représentation de la plaque en D.A.O.




	Date : 22 mars 2007
	Lieu : Jules Siegfried


	REALISATION DU TPE - PRODUCTION PERSONNELLE

	· Lieu :
 - Laboratoires de Sciences de l’Ingénieur

 - CDI
 - Salle multimédia
 - Laboratoires de Sciences Physiques
 - Autre (à préciser) :
· Genre de production :                                                       commentaires
 - Documents techniques ou scientifiques :

 - Expérience :

 - Simulation :

 - Vidéo :

 - Animation :

 - Mise en oeuvre :

 - Mesure :

 - Autre (à préciser) : D.A.O.


	· Etat de l’avancement de la production (moyens utilisés, problèmes rencontrés) :
- Résistances recréées et fixées sur la plaque.
-Ajouts de fils sur la plaque électronique du robot représenté en D.A.O.


	· Prévisions pour la prochaine séance : 

- Ajout des derniers fils sur la représentation D.A.O.



	Date : 29 mars 2007
	Lieu : Jules Siegfried


	REALISATION DU TPE - PRODUCTION PERSONNELLE

	· Lieu :
 - Laboratoires de Sciences de l’Ingénieur

 - CDI
 - Salle multimédia
 - Laboratoires de Sciences Physiques
 - Autre (à préciser) :
· Genre de production :                                                       commentaires
 - Documents techniques ou scientifiques : - 
 - Expérience :

 - Simulation :

 - Vidéo :

 - Animation :

 - Mise en oeuvre :

 - Mesure :

 - Autre (à préciser) : D.A.O.


	· Etat de l’avancement de la production (moyens utilisés, problèmes rencontrés) :
- Derniers fils ajoutés sur la carte électronique.



	· Prévisions pour la prochaine séance : 

- Création du cahier des charges.

-Rédaction en groupe de la conclusion.



	Date : 4 avril 2007
	Lieu : Jules Siegfried


	REALISATION DU TPE - PRODUCTION PERSONNELLE

	· Lieu :
 - Laboratoires de Sciences de l’Ingénieur

 - CDI
 - Salle multimédia
 - Laboratoires de Sciences Physiques
 - Autre (à préciser) :
· Genre de production :                                                       commentaires
 - Documents techniques ou scientifiques :

 - Expérience :

 - Simulation :

 - Vidéo :

 - Animation :

 - Mise en oeuvre :

 - Mesure :

 - Autre (à préciser) :


	· Etat de l’avancement de la production (moyens utilisés, problèmes rencontrés) :
- Cahier des charges créé (Bête à cornes, diagramme pieuvre).
-Conclusion du TPE rédigée avec les autres membres du groupe.


	· Prévisions pour la prochaine séance : 




















































VALIDATION DU PROFESSEUR-TUTEUR :












































CARNET DE BORD.DOC


