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Annexe 1 : Pieuvre
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Annexe 1bis : Diagramme fast partiel
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Annexe 2 : Cablage de la «carte « Alimentation » (P

uissance)et de la carte SISI
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Annexe 2bis : Cablage de la « carte SISI »
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Annexe 3 : Menu du programme RB_2 1 2a

1 Regl Coef Mot |

|
2 Activ Robot |

|
| 3 Test Robot e -> | 3.1 Test Servos |

|
B.2 Test Mot. |

I
B.3 Test Capteur ligne

I
B.4 Test Capteur cible
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