
Le robot adverse 
est-il sur les 

zones de pose ? 

Vider les balles dans la 
rigole 

A-t-on 5 balles 
dans le robot ? 

Ou temps restant 
< que 10s 

oui 

On dépose une séquence 

oui 

non 

Start 

Séquence de déplacement continu :  
M(0,3), M(1,2),8,9,10,11 

On s’arrête dès que l’on a 5 balles 

Dépose de balle 

non 

Les robots adver-
se est-il dans la 

zone 7 ? 

Reste-t-il des positons 
avec des balles blan-
ches dans la zone 7 ? 

non Aller aux points avec des balles en continu :  
Faire séquence avec les balles restantes de 20 à 

12. 

oui A-t-on besoin de balles 
blanches ? 

Et y en a-t-il encore ? 

oui 

La position 6 est-
elle libre ? 

Prendre dans les distributeurs 

non oui 

Prendre les balles nécessai-
res dans le distributeur 6 

oui 

Prendre les balles nécessai-
res dans le distributeur 9 

non 

Le distributeur 9 a-
t-il encore des 

balles ? 

oui 

Le distributeur 6 a-t
-il encore des bal-

les ? 

oui 

non 
non 

Retour au 
choix 

Retour au 
choix 

-> Flag: Plus de balle blanches 

Après que les 2 soient non 

Le distributeur 1 
est-il libre ? 

Prendre les balles au distributeur 1 

Retour au 
choix 

Choix 

Retour au 
choix 

Le distributeur 1 a-
t-il encore des 

balles ? 

Tir des balles de couleur 

oui 

oui 

non 

non 

A voir en fonction du robot 

non 
A-t-on une séquence 

dans le robot ? 
Ou temps restant < 

que 10s 

Tir des balles de couleur 
Garde les balles blanches 

oui 

non 

Pousser robot 
adverse 

Flag: Prendre toutes les 
balles sauf couleur adverse 

Mais non c’est 
une blague 
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Pose des balles : 

Présente : 

Les fonctions de Calamity : 

Avale les balles à l’aide 
d’une brosse rotative 

La couleur de la balle 
est analysée 

Les balles sont stockées 
dans un barillet à 5 coups 

Les balles peuvent être 
éjectées si elles ne sont 
pas voulues 

Membres et répartition des tâches : 

Des capteurs de distance 
permettent de ne pas faire de 
collisions avec le robot adver-
se 

Un fourche sort à l’avant pour 
récupérer les balles qui sont 
dans le distributeur 

Un canon permet de tirer les 
balles dans les goals 
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Le robot recule sur la rigole, une petite trappe s’ouvre. En faisant 
tourner le barillet, le robot les dépose dans la rigole 

Un système de balise permet de savoir notre position sur le terrain. 
Il y a 3 balises au bord du terrain, 1 balise sur notre robot et 1 balise sur le robot de l’adversaire. 
Sur les 2 balises mobiles un miroir tourne pour faire tourner un faisceau laser tout autour du robot. 
Les balises au bord du terrain comptent le temps que met le faisceau laser pour toucher chaque ba-
lise qui sont au bord du terrain. 
Part quelques calculs trigonométrique, les balises peuvent déterminer la position et l’angle de cha-
que robot de la table. 

Système de balises : 

Moteur faisant 
tourner le miroir 

Miroir cylindrique 

Laser 

Accus 

La balise mobile : 

SWISS TEAM 

T2


