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ROBOT PRINCIPAL

WWW.armadeus.com

ARM 200Mhz, FPGA
(SPARTANS3E),
RJ45, 12C
ADC/DAC,
GPIO,

Lirrax- "6‘4’9‘ compilé avec noyau temps réel
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Pousse les feux

« 2 Servomoteurs a

MD25 + EMG30 gauche et a droite

(Moteurs et codeurs

commandé par I12c
P ) \ /

LSICSI - LS7366R

Utilisation de compteurs Bras articulé

32 bits specialises . Via des servomoteurs
codeurs incrementaux dynamixel AX-12
(signaux en - Commandés en C++

quadratures de phase)
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ELECTRONIQUE
« RS Design Spark »

" VISION
SHARP GP2
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De la récup, et des idees simples

Site &Wiki: https://sites.google.com/site/pmrobotix/
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LSI/CSI

SUSLEMS . ced and Reliable Information Systems

TriP Baptiste BOILLEY

Cho Christophe CHAUDELET

Ricardo Francois ADNOT

Chaff Guillaume MAILLARD

Sandre Sandra CHAUDELET

Dudu Stéphanie DUMOULIN
Et nos supporters...

/ ROBOT SECONDAIRE
avec EV3 Lego MindStorm

Programmation en langage C
Communication par Wifi

Ultrasons/IR pour détecter |'adversaire;
Codeurs angulaires indépendants;

COMPOSITION EV3

2 moteurs pour la motorisation
2 codeurs angulaires indépendants Hitechnic

1 détecteur Ultrasons/IR

1 contact (ARU + démarrage)

1 moteur pour la dépose des peintures
1 moteur servant pour le lanceur
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« 4 catapultes intégrées

AN

Dépose des 2 peintures

lanceurs de balles ('
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2 lanceurs de balles
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DEVELOPPEMENT COMMUN en C

Asservissement vitesse et position;
Calcul de trajectoire;
IA - Diagramme d’état + Prise de décision
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