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Le robot est equipé de deux roues munies De multiples cartes ¢lectroniques constituent
de roues codeuses afin qu’il ait conscience le circuit de commande du robot. Les différents
de sa position, et de reducteur pour obtenir effecteurs sont commandés via le bus CAN

un couple satisfaisant. ~ depuis le dsPIC principal.
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Schéma global

Le schéema de principe La carte principale

Reperage Le support
de cartes

Cameéra

Capable de détecter la couleur des palets et
leur position, nous 'utilisons egalement
pour détecter les constructions adverses.
Elle est placée sur deux servomoteurs pour
regarder ce dont le robot a besoin.
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Le robot finalisé




