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1.2. Intérét d'un simulateur
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2. L'origine de Twodeepuck

2.1. Présentation de TwoDee
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2.3. Les étapes d'une simulation typique
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3. Twodeepuck

3.1. Le robot : e-puck

3.1.1. Introduction
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3.1.2. Caractéristiques mécanigues
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3.1.3. Caractéristiques électroniques
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! Ce schéma provient du site officiel du robot ekpde I'EPFL http://www.e-puck.org/
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3.2. Le projet e-puck

3.2.1. Le groupe et la méthodologie
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3.2.3. Construction d'un environnement controlé
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3.2.4. La place du simulateur dans le projet
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3.3. Le choix du simulateur
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3.4. L'adaptation de TwoDee vers Twodeepuck
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3.5. La cinématique
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3.5.1.1. Déplacement rectiligne
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newX = x +leftSpeedstep_time~ codrotation)
newY =y +leftSpeedstep_time’ sin(rotation)

3.5.1.2. Déplacement circulaire
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g = Wxstep_time
newRotatio = rotation+ g
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3.5.2. Le sampling des moteurs
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3.6. Les capteurs

3.6.1. Les capteurs de proximité
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3.6.1.1. Le principe de fonctionnement
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3.6.1.2. Le sampling des capteurs de proximité
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3.6.2. La caméra
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3.6.2.1. Le principe de fonctionnement
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3.6.2.2. Le sampling de la caméra
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3.7. La gestion des collisions
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3.8. Les rendus graphiques
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3.9. Diagramme de classe
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4. Utilisation et validation

4.1. Qui seront les utilisateurs ?
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4.2. Utilisation de Twodeepuck
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4.2.1. Les manipulations d'un utilisateur
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4.2.1.3. LeMakefile
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4.3. Taches réalisées avec Twodeepuck
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4.4. Validation

4.4.1. Que valider ?
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4.4.2. Comment valider ?
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5. Conclusions

5.1. Concepts-clé de Twodeepuck
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5.2. Spécificités de Twodeepuck

5.2.1. La gestion du sampling
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5.2.2. Un outil dans un projet plus vaste
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5.3. Validation
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