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        Acquérir                                  Traiter                             Communiquer 
 
 
 
 

 
              Alimenter                                       Distribuer                                           Convertir                                           Transmettre 
 

Schéma fonctionnel 

Roues + engrenages 

Servomoteur contrôlant la 

vitesse et la marche 

avant/arrière 

Servomoteur contrôlant la 

direction 

Câblage plaquette 

Batterie 

(pour les moteurs) 

Pile 

(pour la carte Nucléo) 

ACTION 

Capteur A 

Capteur B 

Capteur C 

Carte Nucléo 

(TeraTerm) 

Trajectoire corrigée 

Obstacle en vue dans la 

trajectoire du véhicule 

Chaine d’énergie 

Chaine d’information 

ordres 

Grandeurs physiques : distance entre le véhicule et l’obstacle convertie en tension par les capteurs 


