Taches
Schéma bloc
Définition des objectifs

Création de l'interface graphique
Développer fenétre Tkinter
Algo calcul du meilleur chemin

Communication HM
Communication PC - nucleo 1
Communication nucleo 1 - RF
Transmission RF - nucleo 2
Transmission nucleo 2 vers moteur
Visualisation position du robot

Controle robot

Lecture de la vitesse

Calcul position

Contréle des moteurs
Controle des direcitons
Asservissement de la vitesse
Mise en place de la batterie

Mise en place
Design du support

Elaboration livrables
Diaporama de présentation
Rapport technique
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