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JAMEL

Robot autonome et telecommande
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Principe :

JAMEL est un robot multifonctionnel.
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Muni de 3 capteurs sur sa face avant et communicant par RF avec une telecommande, il peut passer d'un
mode autonome a un mode telécommandeé par un joystick.

2 MODES DE FONCTIONNEMENT

Mode autonome |
L'objectif de ce mode de fonctionnement est pour le robot d'avancer sans interruption de facon inde- SE .
pendante de ['utilisateur. R N T ,ﬁ
Il est capable d'eviter les obstacles qui sont en general des murs et tourner dans le sens approprie r L ( *
pour poursuivre son avancee. | J j
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Pour cela, il est muni de trois capteurs de la marque SHARP, de type faible distance, détectant entre —_—
10 et 80 cm. L'un est positionné au centre pour detecter les obstacles frontaux et les deux autres T L
sont positionnes sur les cotes a 45° pour détecter les obstacles lateraux. L~ - N
e |
Mode telecommande
Plaque, g Le mode telecommande permet a ['utilisateur de controler la direction et I'avancee du robot.
~ s
[ Joystick [ Ce controle est permis par ['utilisation d'un Joystick Parallax. Ce joystick deux axes contient deux
- v PC10/TX X .\ . g7 . of e . . .
= potentiometres independants pour signaler la position du joystick, et un facteur de forme modulaire
) \_Jvce . . \ s
= o e g qui permet de le connecter directement a une seconde carte Nucleo.
J Un module KAPPA Modem assure [a communication par RF a 868 MHz entre les deux cartes Nucléo.
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Pour voir JAMEL en action ->

<- £t en apprendre davantage




