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Mai
Année Semestre Projet S8 : 2 ‘
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éléves de 2eme

année -
2 stages Ingénieurs ou
techniciens
Pour les étudiants du

Mars projet

PING : 2 groupes de 8
éleves de 3eme
année

Septembre
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Obijectifs finaux de fonctionnalités pour I'ESIGELEC dans le but de participer au parcours urbain :

* Détection:
* Panneaux de signalisation
* Marquages au sols
* Obstacles

e Circulation autonome :
* Ne pas sortir de la route
* Respecter la signalisation de vitesse
* Respecter les Feux et STOPs
e Suivre le trajet de points GPS

 Sécurité:
* Freinage avant collision
* Evitement des obstacles
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* Projet commencé par deux groupes S8 en 2020

* Poursuivit par un stage technicien pour plusieurs
d'entres-eux

* Puis par 2 groupes de PING de Septembre a Mars

* Un stage technicien/ingénieur est en cours

* Les deux groupes de S8 de cette année viennent de
terminer leur travail
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Les groupes S8 de I'année derniere se sont
occupés de :

* Faire un état de I'art des systemes liés aux
véhicules autonomes

e Sélectionner les technologies les plus
intéressant a développer pour le projet

* Proposer des premiers résultats de tests de
systemes pour la détection des éléments
routier

123150 points loaded
Logk—-at position: = = 0.000, y = 0.000, =z = 0.000

* Préparer les théories quand au
développement futurs du projet pour
I’ESIGELEC
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Plateforme : Segway

PC embarqué : NUC

Lidar : Pandar40

Camera RGB-D : Intel RealSense 435
Centrale inertielle et GPS

Couche de sécurité limitant la vitesse et gérant
les obstacles en dernier recours (RtMaps)

1901-2021
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Les stagiaires de I'lannée derniere se sont

occupés de : o0
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* Installer et tester les premiers modules
développés sur le SegWay Robot Operating System

£y Challenge UTAC-CERAM EsIGELECTT

* Installer et préparer I'environnement de
développement ROS ainsi que les modules et
librairies nécessaires au projet

* Approfondir et maturer les recherches faites
en S8

e Commencer le développement des modules
du LIDAR, de la Caméra et les outils liés
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Les groupes de PING 2020 se sont occupés de :

e Développer le systeme de détection, ‘
identification de panneaux, obstacles et - , "‘-“\
lignes sur le SegWay sconti "

* Développer le contréle commande avec les
données percues en simulation
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Les groupes de S8 de cette année avaient pour

objectifs :

* Le déplacement du robot entre deux points

GPS

e La gestion basique des obstacles

* Un déplacement fluide entre les deux points,

sans a-coups

* Gestion des rampes d’accélérations et
freinage

-112

-1131

-114

-115

-116

-117

-118

oo
.. ‘e
o ‘e

* Figure 1

AE> Q=L B

+5.4719700000e6

ESIGELECHT:

INGENIEUR.E.S GENERALISTES
@ & ey S
BA{>#RO

TEMES INTELLIGENTS ET CONNECTES

A€ Q=X DB |4e+$aauax

—— reference_trajectory
—— tracking_simulation 13 |12
8 + +
1.0 1.0
6
E
b~ 0.8 0.8
4 |
0.6 106
2
04 04
0
46 48 50 58 0 o 5 10
+3.6030000000e5 Time [s]
%) Fig O X |&rigure3

20 21

AEI PQF~B

1.00
)
EO0T5
5
$ 050
&
&£ 0.25
k5

0.00

0 2 4 6 8 10 b5 14

A€E» PQE¥
_ 100
-

E 0751 Y

5

2 0.50 ! !

&

£ 0.25

5

0 2 4 6 8 10 12 14

 0.00 4

10



(_} Challenge UTAC-CERAM —_ EsIGELECTT:

: /zy INGENIEUR.E.S GENERALISTES
PING N R BA{ @R

TEMES INTELLIGENTS ET CONNECTES

Le stage technicien de cette année avait pour
objectif de :

e Rassembler et composer une documentation
pour le robot et ses modules

watchdog.initModules()

» : Initialising pro

* Développer un systeme de supervision pour

i ) i Camera : Initialising proc
la gestion des modules du robot ainsi que de Cluster : Initialising process
Ses Systémes Detection : Initialising process

Lines : Initialising proces i
: o o ALl modules initialized !
Fusion : Initialising proc

* Préparer le stage ingénieur

BModule Lidar is Working

Ping 61 ROS Perception s e '| 0 [j ] '|_ =] [: amera l 5 Wor |.<;: 1 n r:]

Module Cluster is Working

J—|
Tresat oo
Trage_sone

Module Lines is

Module Fusion is |

A1l Modules have been started !

watchdog.startModules()
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Le stage Ingénieur de cette année a pour but de :

 Améliorer et intégrer les modules sur le systemes réel

* Préparer la documentation et gérer le projet

* Aider S8 et stagiaires sur le projet

» Rechercher et développer les modules manquants
pour remplir les objectifs du projet

e Préparer 'intégration sur la nouvelle plateforme AMI

* Préparer les futurs projets PING et les essais sur
circuits
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Notre plateforme SegWay est donc capable de :

e Détecter les panneaux et obstacles
» Détecter les lighes de marquage au sol

* Clustériser les nuages de points LIDAR

17 18 19 20 21 22 23 24

* Fusionner les données LIDAR et
indentifications caméra

* Suivre un trajet de plusieurs points GPS

* Se déplacer de maniéere fluide sans a-coups

S’arréter avant collision avec des obstacles
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Le passage du SegWay a une AMI
: robotisée et sécurisée par les équipes
Tc technique de I'ESIGELEC est en cours

1901-2021
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Merci de votre écoute !/
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