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T®l® contr¹le dõun robot mobile

Piloter un robot en temps réel 

en utilisant un réseau Wifi

Liaison Wifi
Sans fil

Robot

Mode pilotage manuel

Contrôle du robot au clavier

Mode suivi de cible

Pilotage automatique du robot

Calcul au niveau de lõIHM
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Pont Wifi

État repos

Tourner à gauche/Reculer

Tourner à droite/Avancer

1/1.5ms

0.1/1ms

20ms

2ms

Contrôle des moteurs

R®alisation dõune alimentation 

embarquée adaptée

Webcam

Transmet ses images ¨ lõIHM

Pont Wifi

Moteurs de

propulsion et de direction

Carte PC RTAI

Traitement temps réel des consignes

Contrôle des moteursApplications
Robot explorateur

Robot domestique : tondeuse, 
�D�V�S�L�U�D�W�H�X�U�����J�D�U�G�L�H�Q�����«

Automobile : suivi de véhicule


