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CAHIER DES CHARGES

& Principe : Un robot capable d’évoluer dans un environnement
R simple et de le cartographier en 2 dimensions
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<® Détection

» Capteurs de distance "))I

* Dessin des obstacles
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P Module mobile

* Mouvements preécis (au cm) QQ

e Suivi de la position du robot m?d

9)(© Communication
* Transfert des données sans fil

* Protocoles de communication

(interne et externe)
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; Autonomie énergétique

* Moteurs @

[}

* Arduinos/Capteurs
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¢ Bloc central i B B
- Arduino |
- Base Shield
- Module Bluetooth

L - 3 capteurs ultrasons
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Arduino central
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POUR CONCLURE :

FIN DE LA PRESENTATION

Un grand merci a 'équipe enseignante ainsi qu’au scotch
double face, sans qui ce projet n’aurais pas été possible.
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Schéma électrique

Face Gauche Droite

Moteur

Soudé sous le shield
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