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MOBILITE:

Utilisation de roues arrières désaxées pour permettre l’alignement

La roue de gauche est désaxée et peut donc tourner alors que la roue de
droite ne fera que frotter sur le sol.

Inclinaison du robot:

 Diminue les risques de patinage

 Diminue le poids appliqué sur les roues arrières

Utilisation de deux roues à l’arrière pour mieux répartir le poids

DIMENSIONS:

Il doit être assez petit pour passer entre les
obstacles.

Il doit être assez grand pour pouvoir contenir les
capteurs et les moteurs.

RESISTANCE:

Plate-forme légère et résistante

Capteur Infrarouge

Moteur

Carte verticale pour maximiser la place pour les différents composant

(carte, capteurs, moteur, positionnement des roues,…)

Capteur de rotation


