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Dimensions : 20x30 mm

Matière : Aluminium + plexiglas 

Partie mécanique - Châssis
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Partie mécanique - Pince



Partie électrique - Shield capteur 



Partie électrique - Shield Moteurs 



Programmation - Déplacement

●

⍵

●



Simulation - MATLAB Simulink



Simulation - MATLAB Simulink
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Partie détection d’objet avec 
Opencv



Partie détection d’objet avec 
Opencv
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Principe : Garder la partie jointe à la 
pince parallèle au sol 

Programmation - commande de la 
pince 



Conclusion


