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Détection des Obstacles Tout d’abord, le robot effectue un tour de table

afin de détecter les différents obstacles placés
aléatoirement. Ensuite, il mémorise la position
de ceux-ci et les transmet au logiciel qui

Positions des différents permet de calculer la trajectoire.
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méthode

Modélisation avec le logiciel Matlab
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