fiission du systeme du robot cup

Le robot doit se déplacer dans un labyrinthe et sauver les victimes

ke Case Diagram : Diagramme des cas d‘ufilisation

(=bntext Diagram : Diagramme de contexte
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[==guirement Diagram : Diagramme des exigences

Robot robocup
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Se deplacer de fagon autonome

L& robot doit éire capable de se
déplacar dans un environnerment

Détecter les ohstacles

Le robot doit détecter les obstacles

properies
Boutan marche / amés
Tvancar
racular
tumer & droite/gauche
faire demi tour
hauvizur max : 25cm
arpaur max : 15cm
taille plagus : 3)cm*3om
surdlever: Icm
£a gropme saurce d'@nergiz (temps du Teu”)

propertiss

D2hbris - max 3mm
hautewr obstacle max 15cm
rampe d'incliraisan - max 25"
FPont hawvteur mini : 25cm
Das d'@ne : max 1om

suivre las élémeants de signalization

Le robot doit étre capable de suivre
une ligne naire

propertiss
largewr ligne:1a 2 om
pastlles vertes : Z5mm*25mm
entrée zone evacuation mands
refléchissania da largeur 25mm (250mm da
leng)
point d'@vacuation (triangke nair)
iigne discontinue
Scm de ligne droite avant intersectian

Sauver les victimes

| e robiot doit &ire capable de sauver
fes victimas

properiss
vicimes vivanies : boule réfléchissantz et
canductrice
viclimes decedées : boule nairz
baulz taille max - Szm
hautzur zong d'&vacuatian = 10om
mane devacuation : 120cm * S0cm




