Réalisation d'un joystick
virtuel

pour le pilotage d'un robot

Obijectif :

Diriger un robot mobile a distance
grace aux mouvements du pouce
d’un opérateur:
le pouce de I'utilisateur filmé par
une webcam sert de joystick

Deusx parties :

{ du pouce
« Analyse d |magt? | t
Transmission Wifi des directives au robo

2. Image convertie N & B

3. Image apres la
_sonversionN&B

4, Résultat de la soustraction

5. Image apres le seuil

6. Image apres la détection
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