PROJET ROBOT

ETAPE 2.2 DESCRIPTION / PROGRAMMATION DU ROBOT

1 Description du fonctionnement du robot
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Description par algorigramme

Arréter Moteur Gauche

Arréter Moteur Droit

on
Oui

Oui

Evénements

Actions

Fin de circuit ?

Arréter moteur droit

Demande de démarrer ?

Activer moteur droit

Ligne a gauche ?

Arréter moteur gauche

Ligne a droite ?

Activer moteur gauche

Détection
de lafin
du circuit




2 Simulation du fonctionnement du robot
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3 Programmation du systeme embarqué
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