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Cahier des Charges
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FAZELI Farhat, OZDEMIR Hava, NGUYEN Huu Thu Minh

Service d'Automatique et d'Analyse des Systémes
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Réalisation d’un robot capable de récupérer et reconnaitre
des objets et de les placer dans leurs zones respectives.
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Matériel a disposition

Des capteurs
de contact, de lumiere, de distance, de rotation

Un microcontroleur
ATMEL AT91EB55

Des piéces LEGO Des moteurs
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FACULTE DES SCIENCES
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