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Résumé : Notre but dans ce mémoire est I’étude et la réalisation d’un robot mobile basé sur un
capteur de distance ultrasonique qui dépasse les obstacles. Composé par un chassis avec une
plateforme mobile et quatre roues : deux roues motorisées et deux autres libres pour assurer

I’équilibre du robot.

Le dépassement de I’obstacle est assuré par un systéme via un capteur ultrasonique utilisé pour
la détection de I’obstacle, et acquérir par la carte de commande qui renvoi I’ordre a un moteur

DC pour monter la plateforme du robot.

Mots clés : robot mobile véhicule, détecter, obstacle.

Abstract: Our goal in this thesis is the study and realization of a mobile robot based on an
ultrasonic distance sensor that goes beyond obstacles. Composed by a chassis with a mobile
platform and four wheels: two motorized wheels and two others that are free, to ensure the

balance of the robot.

The obstacle surpassing is ensured by a system based on an ultrasonic sensor used for the
detection of the obstacle, and acquire by the control card that sends the order to a DC motor to

mount the flat shape of the robot.

Keywords: Robot mobile, vehicle, obstacle, detect.
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