
	

		
		

Administration
	
[image: ancr_img]	


	Accueil
	Association
	Robots
	Fiches techniques
	Membres
	Contacts




	
	
			Taille
	Titre
	Auteur
	Date

	
	Code coupe de france 2009, 2 versions[image: ]	[1.75 Mo]	Code coupe de france 2009	Dream team	22-05-2009
	
	Le max 232 c'est la vie!![image: ]	[441.72 Ko]	MAX 232		18-03-2009  
	
	Que peux t-il bien y avoir dans une webcam ? Peux t-on récupérer les composants pour les interfacer ? Nous avons démonté une WebCam DEXXA.[image: ]	[382.24 Ko]	Que se cache derrière notre Webcam?	P.Lucidarme	18-03-2009  
	
	Modèle géométrique, derrière ce nom vulgaire, ce cache la méthode de localisation la plus courante.[image: ]	[360.26 Ko]	Modèle géométrique	P.Lucidarme	18-03-2009
	
	Cette fiche technique  s'inscrit dans le cadre de la coupe E=M6. En effet chaque année, le règlement prévoit 3 emplacements pour les balises dans chaque camp. Le but est de se servir de ces balises pour permettre au robot de[image: ]	[75.58 Ko]	Triangulation la Théorie	Matthieu	18-03-2009
	
	[image: ]	[318.76 Ko]	Capteur de Couleur	P.Lucidarme	18-03-2009
	
	Comment fonctionne ce bus, les schéma d'implantation...[image: ]	[205.14 Ko]	Fonctionnement du bus ISA	P.Lucidarme	18-03-2009
	
	Lorsqu'on veux commander un moteur ( à courant continu ou pas à pas ) on est souvent obligé d'inverser la polarité. De plus il est généralement préférable de pouvoir faire varier la vi[image: ]	[323.97 Ko]	Le pont en H	P.Lucidarme	18-03-2009
	
	Comment dimensionner ses moteurs ? Couple, vitesse, rapport de réduction, puissance ... [image: ]	[153.31 Ko]	Dimensionner ses moteurs	P.Lucidarme	18-03-2009
	
	Vous avez sûrement déjà remarqué qu'il ne suffit pas d'appliquer une tension constante à un moteur pour qu'il tourne à la vitesse voulue. Et même avec des moteurs de bonne qualité, [image: ]	[399.25 Ko]	Asservissement PID	P.Lucidarme	18-03-2009
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