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Le robot transporte la plague a I'aide d’'un reposoir. |l est
aussl muni d’un crochet pour la retenir.

Apres avoir déetecté le trou grace a son capteur de
rotation, le crochet se leve et la plague tombe en travers

du fosse.
La plaque est munie de 2 languettes qui se posent de part

et d’autre du fosseé pour 'empécher de tomber.

Un capteur de distance, pointant vers le sol,
est placé a I'avant du robot. Il est charge de
détecter les variations de distance indiguant
le fosse.

Il declenche ensuite la procédure de pose
de plaque et de passage du fosseé.

« Capteur de rotation

Ce robot fonctionne sur le méme principe. La plague a été
remplacée par un morceau de frigolite. Un systeme de bras
s’occupe de déposer le morceau de frigolite afin de
combler le fossé.

Une piece LEGO® a été placee sur la tige
du capteur de rotation. Cette piece est en
contact avec le sol et des que le capteur
atteint une valeur déterminée par un
calibrage, les processus de pose de plague
et de passage du fosse s’amorcent.

 Roue pivotante et siXx _roues motrices

Lorsqgue le robot arrive devant le fosse, une roue pivotante
se déploie sur la pente et permet au robot d’étre stable

lors de son passage.
Les 6 roues étant motorisées permettent au robot de se

tracter et d’amener le reste du robot de I'autre coté du
fosse.
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