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Cahiers des charges
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Répartition des [ et |
FC1
taches
"'i “ﬂ 1
v Le robot devra circuler sur la piste
Capteur a ultrason Obstacles Eviter les obstacles
Batterie + interupteur Doit détecter et 5
eviter. FC La robaot devra se metire en marche
Bouton + LED i & lordre de l'operateur Marche/arret
Grille du ventilateur Aspirateur Q, Fc3
autonome Le robot devra utiliser du matériel - Matériel
open source - Logiciel
Doit détecter
et éviter
FC4
L'objet technique devra participer Energie
au développement durable
Matériaux
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Simulation ISIS Placement

Bouton + LED
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Fixe la sortie numérique au niveau f

Valeur de la broche Entree numérique *# D6 ~ Valeur HIGH
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Initialiser variable : nombre binaire e
Valeur BAS

Fixe la sortie numerigue au niveau
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Programme : Gestion Batterie Programme : Gestion Batterie
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Trig_GAUCHE
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Echo_GAUCHE
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Trig_DROITE
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Connexion bluethoath

Allumer lerobot -
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