DORA: Dispositif Omnidirectionnel a Réalighement Autonome.

Le but de ce projet est de réaliser un dispositif mobile capable de
se rendre a une position donnée par des coordonnées, selon le
chemin le plus rapide, tout en évitant d’éventuels obstacles.

Le robot se repere dans I'espace
selon deux axes. Ces axes sont
définis lorsque I'appareil est allumé
et sont conservés pendant tout son
fonctionnement.

L'utilisateur renseigne les
coordonnées de la destination.

Le robot est alors autonome jusqu'a
la destination!
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