CAHIER DES
CHARGES :

Modifier Poppy Torso de facon a manipuler

une bouteille plastique et un verre rigide.

Il devra la déplacer, l'incliner,
verser |'eau dans le verre et
tendre le verre a une per-
sonne.

Il faudra aussi que la solution soit esthé-
tique, que le co(t soit minimal (faible inves-

tissement financier), et utiliser des action-
neurs type Dynamixel (marque Robotis).

CHOIX DE
CONCEPTION :

Nous nous sommes axés sur 3 criteres
gue nous avons jugé essentiels

la simplicité, le colt et la masse.
En effet, ces contraintes sont typique-

ment des contraintes industrielles ac-

tuelles. Notre préhenseur s’inscrit dans
une démarche entreprise et est tout a

fait réalisable.

Nous avons déduit d’un logiciel de simu-

lation qu’un_seul servomoteur était

suffisant pour réaliser la manipulation
demandée.
Cela nous permet aussi de gagner en

masse et de diminuer le co(t de notre

projet puisqu’il n’y aura que 4 pieces

(servomoteur compris).

Nous avons veillé a ce que le prehenseur

soit harmonieux et esthétique avec le

corps de Poppy, c’est pourquoi nous
avons realisé une main proportionnelle

et réalisée en ABS (polymere).

CONCEPTION
DETAILLEE :

L"avant-bras a été modi-
fié pour une adaptation
directe sur le servomo-
teur. Ce dernier joue le
role de paume de main,

donc preuve de simplici-

té de notre solution.

Un doigt mobile est
relié directement au
servomoteur. Le ser-
vomoteur Iui permet
d’ouvrir la main et de
la resserrer pour attra-
per un verre ou une

Un doigt fixe lui aussi
est directement relie
au servomoteur.

Du caoutchouc sera
placé a lintérieur
pour une meilleure

adhérence.



