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ROBOT PILOTE A DISTANCE

Comment transmettre un ordre a un robot pour qu’il se déplace d’un point initial a un point final dans un
milieu connu, a l'aide d’un ordinateur tout en respectant des contraintes de rapidité, de fiabilité et
d’autonomie ?



EQUIPE ET COMPTENCES REVENDIQUEES

CHOPIN HEBRAUD MAGRO PORTE
Alexandre Julien Valentin Matthieu

- Electronique - Electronique - LangageC - Python
embarquée embarquée - Programmation - Programmation
- Partie technique - Partie technique
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