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Robots Grimpeurs: Montee des Marches

AHDACH Anas, DENUIT Nicolas, FONTEYNE Maxime, HAYEZ Jules,

KADDOURI Jawad, PICCIRILLI Maxime, RASSON Nicolas
Filiere électromécanique

Recherche bibliographigue :

- Voir si le méme probleme n’a pas deja éte traite.

Comment - Se documenter sur les contraintes liées au Mise en commun
resoudre notre probleme des idées et choix
probleme ?

du prototype

Utilisation de notre expérience :

- Théorique, vue lors de notre cursus d’ingénieur
- Acquise « sur le tas »

Chague groupe a développé un modele de robot difféerent suivant ses propres choix,
cependant le schéma de montée est toujours similaire:
Détection de la marche, soulevement du robot, avancée, et c’est reparti!
Ci-apres les 5 prototypes déeveloppés cette année et leurs etapes successives de montee des marches:
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