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          Objectifs du projet :Objectifs du projet :

              Réaliser un robot capable deRéaliser un robot capable de

A l'aide deA l'aide de

 
Emplacement objet nEmplacement objet n
°1°1 Marche, hauteur=10cmMarche, hauteur=10cm

Emplacement possible Emplacement possible 
objet n°2objet n°2

Zone de dépotZone de dépot

Zone de départZone de départ

Suivi de ligneSuivi de ligne

Fonctionnement du robot :Fonctionnement du robot :
Analogie au corps humainAnalogie au corps humain

      Capteurs

Moteurs

ParcoursParcours

Forme des Forme des objetsobjetsMicrocontrôleur

Le microcontrôleur 
peut être considéré 
comme le cerveau du 
robot.  Ce dernier 
contient le code 
informatique qui dicte 
les actions à 
effectuer.

Pour interagir 
avec 
l’environnement, 
des capteurs sont 
mis à disposition. 
Il en existe 
plusieurs sortes : 
contact, 
distance…

Afin de rouler, attraper, 
ou grimper, le robot 
utilise des moteurs. 
Chaque groupe en  
dispose de 6 à 8.
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