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UNE PREMIERE SIMULATION A LA MAIN
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BIEN S'ORGANISER

[1]Il peut étre intéressant de filmer le 'nettoyage 'fait a la main avec une webcam et le visionner ensuite pour que le groupe puisse vérifier si le robot pourra vraiment
effectuer tous les mouvements faits par la main.
[2] Une solution qui voudrait envisager tous les cas possibles avec 7 capteurs (5 horizontaux et 2 dessous) devrait étudier au minimum 128 situations différentes !
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J SOLUTION POSSIBLE

capteur

capteur

Situations czzt:rl:; centre c:epr:terlér centre cadpr:;‘tu r capstglurs actions
g gauche droit
rien devant - - - - - X avancer
gq chose
devant au - - X - - X avancer
centre
qq chose pivoter de
devant a - X - - - X 15" 2
gauche gauche
gq chose a X i i i X "“:'350[05';5 |
gauche gauche
qq chose pivoter de
devant a - - - X - X 15° a
droite droite
gq chose a i i i i X X pivoter de
droite 30° a droite
étre sur la X6l = Xou- | Xou- | Xou- X ou - i pivoter de
ligne noire 150*

O On notera que les capteurs arriére gauche et droit ne sont pas du tout sollicités. On peut
donc tout simplement ne pas les utiliser : pour cela, dans I'onglet Capteurs choisir IR de
proximité / choix des capteurs : capteurs avant.



