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l. Concept du projet 

- nom : Obélix
- objectif : protection d’un périmètre
- moyen : 

- rotation sur lui-même
- détection couleur des obstacles

- type de procédé : fonctionnement séquentiel
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II. Périphériques utilisés

- Time Of Flight distance sensor : détection d’obstacles en Default Mode (range 
1.2 m)

- Moteurs pas-à-pas des roues : déplacement du robot 
- CMOS Caméra : détection de la couleur de l’obstacles
- Speaker : émission d’une musique
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Image du wiki de l’epuck-2 (GCTronics)

Périphériques utilisés pour le projet



III. Description du projet 
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CASE RESEARCH 

CASE COLOR CASE ACTION 

Nb_obs < nbmax?

OUI

NON

CASE SLEEP
Nb_obs = nombre d’obstacle rencontré.
nbmax = nombre d’obstacle max rencontré


