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1 - Présentation du projet
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Présentation du projet

e Bonduelle
e Contexte

®* Premiere phase de recherche
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Cahier des charges

® Gerer le robot a distance

- Son état

- Son déplacement

® Cartographier en continu la piece

- Gestion des obstacles mobiles

® Déeterminer un chemin optimal
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2 - Robot et equipements
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Equipements du projet

e Marque: e Lidar
Yahboom
e Coral

® 6 moteurs, roues
e Encodeurs

e Cartes

e Extensive

e Arduino
e Raspberry Pi 4
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Abreéviation :
e ~ Light Detection And Ranging

E @l—-____‘__-
-‘---_"""-...____ Obstacle - - .
e Principe .
R @-—-"""’r—-# . . .
e Calcul du temps entre l'envoi du faisceau laser et sa
t - Temps entre emission el reception . , . “
t = .E’_ d : Distance entre source el obstacle rece tlon => e U|Va|.ent a Un Ultrason
v
it ST V : Vitesse de déplacement des

B * Rotation 360°

MADE WITH

PFE n°9- Vehicule autonome pour cartographie 8 beautiful ai



Encodeurs

Principe : Modelisation:

Modélisation 1 Modélisation 2 Modélisation 3

Support encodeur v2

Support encodeur
Encodeus
du R . {
?
Vis pour semor

Disque de I'encodeur Disque de I'encodeur v2
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\ Axe Mm’

Rallonge axe moteur
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Coral

Principe:

* Accelerateur USB

* Puce Edge TPU (Tensor Processing Unit)

* Optimise pour les applications de ML

* 4 billions d'opérations /s (tops)

* Consommation: O,5W pour chaque sec (2 tops/W).

SLAMIT PFE n"9- Véhicule autonome pour cartographie 10 beautifuloai



Résume des equipements du projet

Lidar

Roues motrices E

UsB 2.0

Carte 8BWD
Arduino

Pile

Encodeur
Batterie Portable
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3 - Cartographie
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Cartographie - OpenCV

- Open Computer Vision
- Bibliotheque libre de traitement d'images en temps réel

Exemple d'utilisations :

e Lecture, écriture affichage d'une image

e Calcul de l'histogramme, niveaux de gris,
 Lissage, filtrage

e Seuillage d'image
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Cartographie - OpenCV

® Pas de déetection de forme
0 ® Pas de detection de ligne

® Pas de détection de similariteé
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Cartographie - OpenCV

e Détection de formes

-

S

SLAMIT
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Détection des similitudes - OpenCV

Deux cartographies Forme creée Forme creée avec une rotation
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Cartographie - ROS

® Robot Operating System

e Ensemble d'outils informatiques open source
pour la robotique
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ROS - YDlidar

® Placement des points
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ROS - Hector Slam

e Construction de la carte en temps reel

e Correction de la carte en autonomie
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ROS - Hector Slam
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craspherypl :~% rosmsg show geometry

geometry msgs/Vector3 linear
float6d x
floated y
floated =z

geometry _msgs/Vector3 angular
floated x
floated vy
floated z

ROS - Commande du robot

el ¢ Message Twist

e ROS Serial
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Fonctionnement de ROS

ROS
Master

Advertising

Publishing Callback

S

SLAMIT

roserial -arduino
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Topic : /emd_encoder
Message type :
std_msgs/Int32

Topic : /cmd_robot
Message type :
std_msgs/Int32

Topic : /infoRobot
Message type :
std_msgs/Int32
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4 - Web
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Site du projet - Fonctionnalités

Projet n°9 : Véhicule autonome pour cartographie Ro bot .

Robot Cartographie

e Déplacer le robot

Déplacement du robot

Cartographie :

e Entemps reel

Cameéra:
e Reconnaissance d'objets en temps reel
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Récapitulatif - Travail realisé

O
Récupération des Déplacement du Réalisation du site Caméraet A
données du Lidar robot a distance internet « Utilisation de Coral pour
Utilisation de la librairie : Utilisation de Websocket HTML - CSS - PHP - faire de la détection d'objet
YLIDAR ROS2DJS e Framwork Flask pour

publier le flux vidéo

S
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Retour experience du projet

® Reéaction face aux aléas
® Amelioration du projet

® Compeétences
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