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Notre véhicule

Branchement + assemblage des pièces

Ajout du capteur ultrason

Programmation (micro python)

microcontrôleur

Contrôleur de moteurs

moteur

Etapes

 A partir d’une maquette Robomaker

Menu

Mode 

automatique

Contrôle 

manuel

- Avancer indéfiniment

- Tourner quand un obstacle 

est détecté

- Reculer puis tourner quand 

un obstacle est trop proche

- Avancer quand la touche 8 

est pressée

- Reculer quand…, etc.



Caractéristiques du 

rover

Dimensions : 7,5 cm  3,4 m (~1,70 taille humaine)

Vitesse de pointe : ~1,07 cm/s

Force : 3,5 N

Poids : Sur Terre : 0,723*10 = 7,23 N

Sur Mars : 0,723*1,6 = 1,1568 N

Masse : 723g

Notre démarche :      -chronophotographie

-balance

-dynamomètre

chronophotographie



Conception et design du rover

Définitions :

-Robotiser : équiper un lieu, une machine, un objet de robots.

-Véhiculer : transporter quelque chose ou quelqu’un dans un véhicule.

-Habiter : avoir son domicile quelque part et y vivre de manière 

permanente.



Instrument de 

mesure embarqué :

Pénétrateur

Avantages :

Faible coût

Plusieurs mesures

Sismographe

Masse : 60kg

4 à 6m de profondeur 
CaméraMars 96 et Deep

Space 2 => échec

Analyseur 

d’échantillons (avec 

système de 

prélèvement)

Magnétomètre



Conclusion
Nos atouts :

-isolé

-se fond avec l’environnement

-résistant aux chocs

-évite les obstacles

-autopilote 

-correspond au nom de notre robot

-correspond au cahier des charges



FIN 


