|l e doun ro

Controle des moteurs

T®I ®

1/1.5ms . Etat repos

E 0.1/1ms E

. Tourner a gauche/Reculer

2ms '

Tourner a droite/Avancer

20ms

_ Liaison Wifi
.. Sans fil

Moteurs de
propulsion et de direction

Robot explorateur R®ali sation déune ali mentati on

Robot domestique : tondeuse, embarquee adaptee
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Automobile : suivi de véhicule

Piloter un robot en temps reel
en utilisant un réseau Wifi
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