
Réalisation d’un joystick 
virtuel

pour le pilotage d’un robot
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A. Le PC : il génère la commande à
transmettre au robot, celle-ci a pour 
origine l’analyse de l’image du pouce 
reçue par la caméra.

B. Le Point d’Accès : il transmet les 
informations au robot sous forme d’un 
signal Wifi. On utilise ici un routeur 
Linksys, une version grand public de 
Cisco Systems

C. Le récepteur Wifi : il reçoit les 
informations en provenance du réseau 
Wifi, et les transmet au PIC sous forme 
d’un signal série.

D. Le PIC : il reçoit les informations depuis 
le module Wifi, et les convertit pour 
contrôler les servomoteurs. 

E. Les servomoteurs : ils permettent de 
diriger le robot, et constituent le maillon 
final de la chaîne de transmission. 


