Cheap Positionning System (CPS)

Suite prj. sem. de M. Philipp Hérler

Le LA étudie un Cheap positioning System (CPS)
basé sur la mesure de position de 3 diodes
laser projetée sur un mur.
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Projet Homofaber 2011 - LA

Le but du projet est de construire et mettre en ceuvre
le CPS, puis de tester et valider le CPS en condition
réelle en le montant sur un micro hélicoptere
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Schéma fonctionnel
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