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1 Objet du document 
Ce document a pour but de décrire les éléments nécessaires à la fabrication 

d’un robot ayant des fonctionnalités proches de robot disponible dans le 

commerce à l’aide d’une imprimante 3D et du logiciel MBLOCK.  

 

2 Objectifs pédagogiques, contraintes  
Objectif pédagogique : mettre à disposition un robot simple utilisable par les 

élèves de 6ième. 

Ergonomie d’utilisation élèves : 

• Programmation à l’aide de boutons sur le robot, pas de logiciel PC à utiliser 

• Un signal lumineux pour valider la programmation d’un mouvement 

• 4 boutons pour 4 directions 

• Un bouton pour lancer l’exécution du programme réalisé 

• Objectif : montage et démontage sans outils si possible (connexion 

électrique à visser seulement)  
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3 Détails des commandes / informations utilisateurs en mode 

programmation du mouvement : 
• Appuyer sur le bouton (F / FWD) fait avancer en avant de la distance XX 

cm.  

• Appuyer sur le bouton (R / REV) fait reculer de la distance XX cm. 

• Appuyer sur le bouton (G) fait tourner de 90° sur place vers la gauche.  

• Appuyer sur le bouton (D) fait tourner de 90° sur place vers la gauche.  

• Appuyer sur le bouton « lancer programme », change le mode pour passer 

mode exécution de la programmation. Le logiciel lance l’exécution de la 

séquence programmée par l’élève. (Un second appuie sur ce bouton permet 

de rebasculer en mode programmation par l’élève sans retirer les piles ou 

« reseter » la carte Arduino et efface les déplacements programmés) 

• Note : En mode exécution du mouvement programmée, quand la séquence 

programmée est terminée, un appui sur le bouton (F / FWD) rejoue la 

séquence une fois de plus. 

Détails logiciels : 

• L’automate lit une liste en mémoire RAM qui contient les commandes 

programmées par l’élève. 

• La liste est gérée comme une FIFO. Les premières commandes entrées sont 

les premières exécutées.  
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4 Principe du réducteur 
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Transmission vue de dessus 
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5 Architecture du système 

 

6 Trucs et astuces à savoir (A lire absolument !) 
• L’imprimante utilisée pour réaliser ce projet est une Creality ENDER 3 

• Les pièces mécaniques ont été dessinées avec le LOGICIEL FREECAD 

(version actuelle de fin 2018 avec la macro complémentaire FC_GEAR 

permettant le dessin des engrenages) 

• Les ajustements pour qu’ils soient montés serrer sont de 0,3mm entre un 

alésage et un arbre. 

• La section de fils qui a été utilisé pour le câblage des moteurs est du 

0,2[mm²] (fil pour le téléphone) 

• L’impression 3D même en étant propre demande parfois un très léger 

ajustement. Un très léger coup de petite lime plate ou lime ronde dans les 

alésages qui accueillent les arbres des engrenages flottants peut être 

nécessaire. 

 

 

 

 

Carte 

Arduino 

Boutons 

analogiques : 

G, D, FWD, 

REV, ON 

LED Rouge 
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pilotage 

moteur 
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Moteur 
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• Les seules pièces à imprimer qui sont à renforcer sont les axes de roues 

(pièce D, axe avec capteur et sans). Elles doivent être imprimées en 1,6mm 

d’épaisseur de parois pour être solides, des épaisseurs plus fines de parois 

sont cassantes. 

• Les arbres de roues et les roues doivent être emboités/frottés l’un avec 

l’autre pour l’ébavurage et permettre le montage. Sinon un petit passage de 

lime plate pour rendre les surfaces plus lisses peut-être nécessaire. 

• Les élastiques sont utilisés pour la fixation des roues et les entretoises de 

maintient des flans des réducteurs. 

• L’extension « 2Dim Array » doit être ajouté à MBLOCK pour ouvrir le 

logiciel 

• Le montage des élastiques d’entretoise se fait dans cet ordre : 

(Photo de l’arrière droit du robot) 

 

Puis rabattre la boucle extérieure vers l’intérieur du châssis 
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7 Liste du matériel à acheter 
REF Cout  Q

té 
PU € PT € 

ARDU
INO 
ELLEG
O 

 Fonctionne bien avec les drivers installées dans 
la version 3.4.11 de MBLOCK 

1 10.99 10.99 

 1 2.96 2.96 
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 1 0.89
8 

0.89
8 

 

 

1 0.86 0.86 

 Moteur taille 130 / 6volt / 7000 à 8000 tr/min (arbre 
diamètre 2 [mm] longueur 7 [mm]) 

 

2 0.77
4 

1.548 

 Clavier anaoligique 5 boutons 1 signal de sortie 

 

1 2.42
9 

2.42
9 
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15 0,05
825 

0,87
375 

 

 

6 0.03
79 

0,24 

 Elastiques 60 [mm]x 1,8 [mm] en caoutchouc 

 

   

     
Prix total pièces (environ) 22€ 
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OPTION : pour suivi de ligne et l’avancement contrôlé par codeur  

REF Cout  Qté PU € PT € 
 

 
 

2 1.199 2,39 

 

 
Les axes de roues arrière sont prédisposés pour 
accueillir un disque ajouré  
(Permet l’asservissement de distance et les virages 
cours sur des distances bien maitrisées.) 

2 2,298 4,59 

     
Prix total pièces € 
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8 ANNEXE 1 : Clavier analogique 5 touches 

Ci-dessous les valeurs de tension des touches lues par le convertisseur ADC 10 

bits du Arduino 

Au repos = 5V en sortie 

 
 

Lecture du clavier sur EANA0 

 

 

 

 

 

• Tourner à gauche en MAV = SW1(Gauche)=0V  

Usw1 = (0/5*1023) => 0 

 

• La marche AVANT = SW2(FWD) =0,16 V  

Valeur Numérique ADC correspondant à la mesure réalisée : 

Usw2 = (0,16/5*1023) => 32.73 =33 
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• La marche ARRIERE = SW3(REV) =0,435 V 

Valeur Numérique ADC correspondant à la mesure réalisée : 

Usw3 = (0,435 /5*1023) => 89 

 

 

 

 

 

• Tourner à droite en MAV = SW4(Droite) =0,82 V 

Valeur Numérique ADC correspondant à la mesure réalisée : 

Usw4 = (0,82 /5*1023) => 167.772 = 168 

 

• Utiliser la touche Validation SW5(OK/VALID) =1.73 V =>  

Valeur Numérique ADC correspondant à la mesure réalisée : 

Usw5 = (1,73 /5*1023) => 353.95 = 396 
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9 ANNEXE 2 : Coût des pièces imprimées en 3D (CURA) 
Le temps total d’impression de toutes les pièces est d’environ 40 heures. (Les 

support d’adhérence et support de construction sont conseillés. Seuls les 

engrenages sont imprimés directement) 

Les prix indiqués prennent en compte le cout de la bobine de PLA suivant : 
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REf Cout matière impression = f(paramètres) Qt
é 

PU € PT € 

A_V0 
Blanc 

 

2 0.01 0.02 

B_43_10 
_V3_Arb 
Blanc 

 

6 0.01 0.06 

B_43_10 
_V3_Eng 
Orange 

 

4 0.12 0.48 
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C_ 43_10 
_V2 
Blanc 

4 0.11 0.44 

C_ 
43_10_ 
V2_Bagu
e _V0 
Blanc 

4 0.01 0.04 

D_V1 
arbre 
capteur 
Orange 

 

2 0.06 0.12 

D_V1 
roue 
seule 
Orange 

2 0.04 0.08 
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D_46_V1 
Gris 

 

4 0.11 0.44 

D_Disque 
V0 

 

2 0.02 0.04 

E_V1 
Noir 

 

4 0.26 1.04 

F_V1 
Gris 

 

2 0.44 0.88 
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G _V2 
Gris 

1 3.06 3.06 

H_V0 
Noir 

 

2 0.02 0.04 

H_elas 
V1 
Noir  

 

4 0.02 0.08 
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I_Capot 
KeybV2 

 

1 0,16 0,16 

     
Prix total pièces 6.98

€ 
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10 ANNEXE 3 : Schéma de raccordement électrique 

 

 


