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[1] Conception & Modélisation: . @

- Déplacement libre sur la surface de travail

- - Détection des piéces grace aux capteurs
'.'__:u__ /

- Passage de la théorie ¢

- Modifications é
parties du robot pour an
performances

- Programmation { 2
language C

- Procédures de te
[3] Mode de J’

Montée du bras:

- Allongementagy 4 axes a vis sans fin

Rotation du bras:

- b Systéeme d'engrenages
Déplacement sans

[4] Résultat:

- Un cerveau électronique

- 2 roues motrices

- 6 moteurs

- 17 capteurs

- 2.5 kilos

- 38cm de long, 27.5cm de large, 30cm de haut
- Des centaines d'heures de boulot



