HEXAPODE //;,)
Pilotage & Trajectoires

Temps Reel

Equipe : DECHOUX Bertrand — KODDE Edward w@@
PAVERO Vincent

Pour la premiere fois a ’'ESIEE Génération des trajectoires en
un Systeme Complet : temps reel.
6 pattes a 3 degres de liberte Implementation materielle de
Un total de 18 servomoteurs fonctions trigonometriques.

Contrdlé par liaison WIFI Soft-Core Picoblaze embarque

Puissance electrique 35W L’hexapode avance, recule, tourne
(sestion simultanee des 18 et peut combiner ces actions !
servomoteurs par PWM (arC de cercle, diagonale...)
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