L]' l‘

L

qul pq, fci pe ch'ueg@ee EL oupe d . Créée en 2010 qvec lq
o en 1013 et com e bié"l envoyer du bois (de caribous bien sur ...) !
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. cest une équipe de

Cette année, | Notre robot du turfu va aller afin d'y
en déplagant les modules et en les
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La motorisation est
réalisée grace & des
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SUPPORT De BaLIse PemarRace

Le est congu pour accueillir la
balise adverse (1) mais également pour détecter
lqdversmre grace § ses emplacements pour
d,.e"s . Un systéme
de reglqge base décrou/ressort permet de
de la balise |
* ofin de ne pas pénaliser lqdversmre )./

Les fonctions du robots soht réparties dans
deux microcontraleurs . La
9ére seule les déplacements du
robot en fonction des capteurs et du
comportement Sélectionné. La
décide du comportement & adopter en fonction de
lqvancée du match et partage ses résutats avec
la partie Navigation.
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UN arcequ de Qvec
ventilateurs pour les balles vers le

Bac de dépose pour
dans la

récupérateur rotatif,
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