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|. Concept du projet

- nom : Obélix
- objectif : protection d’'un périmétre
- moyen:

- rotation sur lui-méme

- détection couleur des obstacles

- type de procédé : fonctionnement séquentiel
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- Time Of Flight distance sensor : détection d'obstacles en Default Mode (range
1.2 m)

- Moteurs pas-a-pas des roues : déplacement du robot

- CMOS Caméra : détection de la couleur de I'obstacles

- Speaker : émission d’'une musique

Il. Périphériques utilisés

Image du wiki de I'epuck-2 (GCTronics)

Micro USB connector (comm. and charge)

l Speaker '

Digital microphones (4x|

Micro SD
IMU Programmer and debugger
ON/OFF

IR receiver (remote control)

Mode selector

BT, BLE, WiFi module

I Wheels with stepper motorl

Li-lon battery

Périphériques utilisés pour le projet
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CASE COLOR CASE ACTION

N

CASE RESEARCH

‘

CASE SLEEP

Nb_obs = nombre d'obstacle rencontré. 4
nbmax = nombre d’obstacle max rencontré




