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"Déchets, tri et victoire ! Le robot qui trie le plus de déchets dans les bonnes poubelles sera le gagnant.", voici donc l'intitulé du règlement des coupes de France et d'Europe 2007 de Robotique (anciennement appelée "coupe E=M6"). Le principe de ces coupes est simple : deux robots autonomes s'affrontent lors de matchs d'une durée de 1 min 30.





L'année dernière, cette manifestation a réuni environ 3000 spectateurs, 260 équipes, de plus de 23 pays différents (principalement européens)





Cette année semble donc prometteuse en terme de démonstrations technologiques (vision, bras manipulateur, ...), puisqu'il faut repérer, identifier et transporter des objets de taille et de couleur différentes (canettes, bouteilles et piles).
Au fil des années, de plus en plus d'équipes utilisent des systèmes GNU/Linux plus ou moins embarqués, certaines équipes mettant à disposition du public leur travaux, d'autres équipes ne le faisant pas du tout.





La robotique tient une place de plus en plus importante dans nos vies (directement ou indirectement). Cette tendance s'accentuera avec le temps, par analogie avec l'informatique, nous sommes aujourd'hui à l'ère du 68000.


C'est pourquoi il est important de développer des projets de robotique Open Source dès aujourd'hui et Eurobot est une occasion propice.





Cette année, un petit pas en avant vers le partage des connaissances a été fait, puisque chaque équipe doit réaliser un poster au format A1 présentant les informations techniques liées à la conception du robot et le rendre accessible au public. En plus d'inciter au partage des connaissances technologiques, cette initiative devrait permettre aussi une meilleure interopérabilité entres les robots (partage des milieux de diffusion de l'information, par exemple).





La robotique Open Source étend le principe du logiciel libre au domaine de l'électronique, de la mécanique et de l'automatisme. 


Si, pour la mécanique et l'automatisme, ce principe peut s'appliquer sous forme de plans, de calculs et d'algorithmes publiés sous licence FDL ou autres, il n'en va pas de même pour l'électronique, qui nécessite généralement l'utilisation de composants physiques propriétaires. Toutefois des initiatives tel que OpenCores ou F-CPU existent.





Liens (anglais) :	OROCOS : Open Robot Control Software, Open Realtime Control Services



	The Open PINO platform



	OAP : Open Automaton Project



	Player, Stage and Gazebo : Free Software tools for robot and sensor applications



	Article chez linuxdevices.com : Linux-powered Robots Quick Reference Guide
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