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Cher journal,


je profite de toi pour faire un coup de projecteur sur Bleuette, un robot hexapode entièrement libre.


Commencé il y a quelques années avec un ami, nous nous étions alors séparé les tâches, lui, la méca et moi, l'électronique.

Le corps et les pattes étaient alors en Plexiglas pour la toute première version puis remplacés par du Lexan, mais nous butions sur un problème pour la fabrication d'une pièce (le pivot des pattes), plutôt dure à réaliser avec nos moyens matériels…


Le projet s'est plus ou moins endormi jusqu'à ce que je fasse l'acquisition d'une imprimante 3D (une Ultimaker) qui a alors relancé le projet à vitesse grand V…



[image: Une vue 3D de Bleuette]



La structure est réalisée en PLA (un plastique biodégradable) avec une imprimante 3D, mais est réalisable en grande partie à la fraiseuse CNC (sauf les fameux pivots de patte). Toutes les pièces ont été créées de manière paramétriques avec OpenScad, il est ainsi simple de changer des paramètres (taille, épaisseur, etc.) à l'aide de variables dans les sources.


Le cerveau de la bête est une Arduino Leonardo avec une carte fille réalisée pour l'occasion qu'il est possible d'acheter, cette dernière génère la tension d'alimentation pour l'Arduino, mesure la tension et le courant consommé par les servos et, surtout, assure le pilotage parfaitement synchrone des 12 servos des pattes et des 2 servos optionnels (tourelle, etc.).


Bleuette à fait ses premiers pas tout récemment et en voici une vidéo :




[image: Bleuette marche !]




Tous les sources sont sur GitHub/Bleuette, un wiki qui est enrichi au fur et à mesure contient tout ce qu'il faut pour réaliser le vôtre (il est également traduit en anglais), je tâche également d'écrire des articles à ce sujet sur mon blog.


Les prochaines étapes :


	Logiciel : Trouver des algorithmes plus efficace pour la gestion des pattes

	Méca : Ajouter des capteurs au bout des pattes pour s'assurer qu'il touche bien le sol, un capteur ultrason sur une tourelle pour détecter les obstacles, etc.

	Électronique : Gestion de la charge, ajouter un écran, connectivité Bluetooth


Voilà pour la présentation, j'espère que ça intéressera du monde et que Bleuette ne restera pas seul… ;)
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