-90°

COMMENT SE REPERER e (% de @ degric
POLIR DEPLACER LE ROBOT ¢
tourner ¥) de €1 degrés
T¢x:0,v:180)
)
180°
‘(x:-240,v:0) (X:0,¥:0) (x:240,v:0)‘
v »
90°
| (x:0,¥:-180)
X: 240 y: 180 «
f
Le robot peut se déplacer dans <L> A
un repére XY de : EEe. O O0O0o.
-240 a 240 pixels en X
-180 a 180 pixels en'Y .
EEeS | OoOom X : Distance entre les capteurs

Y : Distance entres axes (centre
de rotation du robot et position
des capteurs)
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